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1. Grundsätzliches zu speIcharpregrammlarbaran 

Speiche rprog'rammierte Steuerungen (SPS) auf Mikr orefc hnerb® si s 
lassen sich in 3 Ebenen unterteilen: .Eingabeeben» , Verarbei* 
tungsebene, Ausgabeebene Oie Eingabeebene bereitet die van der 
Umgebung (Steuerobjekt, Mensch) kommenden Signale hinsichtlich 
des Pegels und de r- Stör fr eiheit so auf, öeß sie von der Rechen¬ 
einheit jederzeit verarbeitet werden können. In der Vererbe!- 
tungsebene werden durch die Recheneinheit gemäß dem im Pro¬ 
grammspeicher niedergelegten Steuerprogramm die Werte der Ein¬ 
gangs-, Ausgangs- und Merker variablen logisch verknüpft und 
verrechnet und neue Werte für Ausgänge, und Merker bestimmt. 
Während der Rechenzeit darf sich die Belegung der Eingangs¬ 
variablen nicht ändern, damit die berechneten Werte eindeutig 
die Reaktion auf sine Eingangtbalegung repräsentieren. Zu diesem 
Zwack werden die E Ingangssigna1e zu Beginn jeder Rechnung im 
Eingangsvar1 ablenspeicher fixiert. Um Zwischenergebnisse während 
der Rechnung nicht nach außen wirken zu lassen, werden die 
Ausgabewerte zunächst im Ausgangsvariabienspeicher hinterlegt. 
Erst nach vollständiger Rechnung gelangen die Ausgabewerte zur 
Ausgabeebene . Sie existieren nun so lange, bis sie programmgemäß 
neu berechnet werden. O.ie Ausgabeebene steuert direkt oder über 
Koppelgeräte die Verbraucher, wie Motoren, Ventile, Kupplungen, 
Melder usw. an. Unter einem Rachenzyklus werden die Aktivitäten 
i.n der Reihenfolge verstanden: 

Übernahme der Werte von der Eingabeebene in den Eingangs- 
v a riab1an s p eieh e r 

- Übergabe dar Werte der Ausgangsvariablen an die Ausgabeebene 

- Berechnung neuer Werte für Ausgangs- und Merkur variablen 

Folgende Reaktionszeiten treten bei der Zyklusverarbeitung einer 
SPS auf : 

- tl: Auf bereitung der Eingangss1gna 1e vom Prozeß (Störungen 

ausblenden, Signe 1anpassung , A/D- Wandlung u.a.) 

- t.2 : Übernahme der au f b e r e i t e t e n Eingangsworte in den 

Eingangsvariablenspeicher 

- 13: Verarbeitung der Eingangs- und Merksrvariab 1®n und 

Berechnung einer aktuellen Ausgangsbelegung 

- t4: Ausgabe der berechneten Ausgangsbelegung an den zu 

steuernden Prozeß 

Die Zykluszeit ergibt sich aus der Summe der Zeitanteile zu 
tzyk = t2 + t*\3 + t4. t2 und t4 sind konstant und weitgehend hard- 
wareabhängig . Dagegen wird t3 stark von der Programmlänge be¬ 
stimmt. Um eine Vergleichsbasis zu haben, gibt man die Verer- 
beitungszeit für 1000 Anweisungen an. Oie Reaktion auf Ein¬ 
gangssignale tritt frühestens nach tzyk + tl ein. Oa sich Ein¬ 
gangssignale jedoch unmittelbar nach der Übernahme in den Ein- 
gangsvariablenspeicher ändern können, werden sie vom gerade lau¬ 
fenden Zyklus nicht erfaßt. Oie Reaktion tritt also erst beim 
nächsten Zyklus ein, so daß für die maximale Reaktionszeit 
2 * tzyk ♦ tl enzusetzen ist. 

2. Programmieren mit dar Mshr-Prozcstor-Steuer-Snrache (MFSS) 

Das Steuerprogramm besteht aus einer Folge von Anweisungen, 
deren Syntax und Semantik als Programmiersprache vorge schrieben 
ist. Oie St euer sprach# MPSS entspricht inhaltlich dem Entwurf 
der TGL 42 403/01. Sie gestattet darüber hinaus die explizite 
Programmierung paralleler Steuerab 1öufe durch entsprechende 
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Parallel!«rungsenwei«ungen, Die grundlegende Eigenschaft von 
MPSS besieht darin, logische Prozessoren bzw, Recheneinheiten 
zur Progreß»vererbeitung einzubaziahen und ihnen Steuerorogramme 
zuzuweisan. Debet entsteht eine problesmahe Sof twureitrulaur, 
Sie ist als Verschaltung virtuallar Prozessoren innerhalb der 
Vererbe i t umg ssbene vorstellbar* Oeds logische Rec i nh® i t der 
MRS 700 besitzt einen Bit- und einen W&r t © k kuniu 1 a t or . 

? > 1» Oie NPili-Awwisuiljj j 


Eine HPSS-Anweisung hat folgenden Aufbau; 

Jsymbcl] {?x} {tz oparat ionecoda ftz [bperandj ftzj CR 


bestehend aus 
", das erste 


- [*.J optional 

- {. . *} n~mal optional v 

- symbol ist ein symbolischer Adreßbexelchner 

maximal 6 Buchstaben, Ziffern und 

Zeichen muß stets ein Buchstabe sein 

- tz Trennzeichen, es gelten: 

• Leerzeichen (SP) 

- Horizonte 1 tabulator (HT) 

- Komma ( ,) 

- Kommentar ist eine beliebige ASCI X-Ze ichenf o ige außer " t" , 
die in M /" geschachtelt ist oder mit ";* beginnt 

- CR Zeilenabschlußzeichen (Carriage Return). 


2« 2« Verleftlen, Konstanten und Zeitangaben 
•) Varlablenfeexeichnung 

Dia Variablenbezeichnung besteht aus 3 auf einander t olgenden 
Angaben: 

typ formst sdrease 

- typ Bezeichner " E “ für Eingansvariable 

** A" für Ausgangsvariable 
"M“ für Merkervariable 

- formst ohne Bezeichner und mit Bitadressierung 

für Bit variable (0,1) 
ohne Bezeichner und ohne Bitadressierung 
für Bytevariable (Q...255) 

Bezeichner "B" für Bytevariable, (0...255) 

"W" für Wortvarisble (0...65535) 

"I” für Integer variable (-32768...32767) 

- adresse Bezeichnung “kan.nr" für Bitvarieblenedrsssierung 

"kan" für Byte-, Wort-, Inleger- 

Variablenadresaierung 

Die Kanalangabe "kan” 'ist eine Dezimalzahl von 0 bis zur ver¬ 
fügbaren Byteadresse im jeweiligen Variablenbereich• Für die 
MRS 702/703 gelten folgende Begrenzungen: 


0 ... .63 
0 ... .63 
0. . .125 
128...383 


für Eingänge 
für Ausgänge 
für Merker 

für erweiterten Merkerboreich 


* 

Dia Nummernangabe "nr" ist sine Dezimalzahl von ü bis 7 und 
kenhzeichnet die Bitpositian im adressier tan Byte. 
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Be 1 sp ieXe : 

E4.2 Eingangsbit, B.yta 4-, Bitposition 2 

AB5 oder A5 Ausgangsbyte, Byte 5 

AI26 ‘Ausgangsdoppelbyte, Integergroße 

1. Byteadresse 26, 2, Byteadresse 27 

Infolge der unterschiedlichen Adressierbarkeit können sich 
Variablanwerte “überdecken* Jeweils 2 Sauf eirvanderfolgende Bytes 
• »/-'geben aine Wort- bzw^ Int eger variable • Sie hat die Adresse des 
1. Ö y t b s * 

Beispiele : 


EW1 

entspr. 

EBi . 

EB2 



EWS 

• nt spr . 

EB2 . 

EB3 



EB1 

entspr . 

El.0 


El. 7 


Eil 

ent spr . 

El. 0 


Ei.7. E2.Q 

E2.7 


te) Kenetentenengeben 

Konstanten können im Wertebereich der genannten Formet« 
angegeben werden, also von 0 bis 65535 bzw. von **32760 bis 
32767. Oie Angabe kann: 


- b i n ä r 

mit 

Öinärziffernfolge ”B“ 

- oktal 

mit 

Oktalziffernfolge "Q“ 

- dezimal 

mit 

Dezimalziffernfeige "D" 

hexadezimal 

mit 

Hexaziffernfoige *H* 

- ASCII 

mit 

"‘* ASCI1- Z •ichen [ASGII-Z «ic h enj 

erf olgen . 




Integerkonstant an sind stets mit Vorzeichen erstugeben , eile 
anderen Konstanten ohne Vorzeichen, 

Speziell zur Steuerung von' Zeit.stufen - ober auch für ander* 
Befehlsgruppen - ist die Zeit eis Konstante angebbar. Oie Zeit- 
konstante ist in .dezimaler Form mit Maßeinheit anzugeben; 

- im St unde nber a ich hh : mm [: s s £: ccj J * H“ 

- im Minutenbere ich mm: s s £:ccj " M“ 

- im Sekundenbereich ss:cc“$" 

(cc - Angabe der Hundertstelsek,) 

c) Symbolische Adreflbexeichner 

* 

Symbole bestehen aus maximal 6 Buchstaben, Ziffern und 
.wobei das erste Zeichen stets ein Buchstabe sein muß. Variob- 
lenbezeichnungen sind nicht als Symbole zulössig. 


2« Beschreibung der Operationen 
e) BlhiroperetIonen 

Olt binüran Operationen verknüpfen den Bitakkumulator ß mit der 
angegebenen Bit variablen bzw. mit dem Klammer aursdruck • Das Er¬ 
gebnis wird wieder B zugewiesen: 

0z® B Binöroperotion Operand 
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Gpere tion Operand 

UNÖ-Ver knüpf ung der Variable ti var 

UNO-Ver knüpf upg der negier tan Var. UM v«r 

ODER«Var knöpf ung dar Variable 0 var 

ODER- Var knüpf ung der negierten Var. QM var 

EXCLUSIV-ODER-Var knüpf ung der V»r. X ver 

EXCLUSIV-OOER-Ver knüpf ung der neg * V. XN vor 

UND-Ver krnjpf ung mit K lammerauadr uck U( 

UMD-Ver knüpfimg. mit neg. X1 »mmer ausdr . UN( 

ODER-Verknüpfung mit Klammerausdr * ( 0( 

ODER-Varknüpfung mit neg. Kl.ausdr. ON( • 

Abschluß eines KIammerausdruekas ) 

Abschluß 31 ne * Kl.a-u&dr» u. Heget i jn )H 


Formate var t Bitvariabia 

Zu Beginn der Berechnung eines logischen Ausdrucks ist B defi¬ 
niert mit dem Wert einer zu verarbeitenden Bi« variablen zu 
laden. Bei der Berechnung geklammerter Ausdrücke wird für Ö ein 
neuer Gültigfeeltebereich eröffnet. Es ist daher zu Beginn 
wiederum ö definiert su laden. 

••• X und XM sind in der Version 3.0 nicht enthalten. eie 
* sind mit U, UN, Q, OM nachzubilden 5 

Oer Wert *«n 8 als Varknüpfungsergebnis kann einer 9itvariahlen 
wahr oder negiert zugewiesen werden. Als weitere Äuiwer feoper.e- 
Honen können in Abhängigkeit von B SprungoperefIonen (siehe g) 
oder Bausteinrufe (siehe h) di« logische Berechnung abschließen. 
Dia Auswertung verändert B nicht . Alle auf Bitvarioblen bezogen¬ 
en bedingten Operationen sind innerhalb einer logischen Berech¬ 
nung nicht zugelassen. Sprungbefeh 1». deren Ziel innerhalb von 
boolesche Ver knöpf ungan cder vor. der Zuwei^ungsoperet Ion liegt, 
sollten vermieden werden. 

Kit Setz- und Rück»etzopereti&nen■ .können Bitvarioblen direkt 
und unbedingt beeinflußt werden, 

Operation Operand 


Zuwe isen des Ergebnisses an Veir. • var 

Zuweisen des neg. Ergebnisses an Var. «N var 

Laden von B mit einer Variablen L vor 

Laden von B mit einer neg. Verlebten LM var 

Laden eines Klammerausdruck• L( 

Laden eine» neg. Klammerausdrucks LN( 

Setzen der Variablen auf log. 1 $ var 

Rücksetzen der Variablen auf log. 0 R var 


Formate var* Bit variable 

v 

VergleichsoperatIonen arbeiten grundsätzlich mit dem Wort- 
akkumulafor A, indem sie den Wert des Wortekkus in gewünschter 
Weise mit der angegebenen Variablen oder Konstanten vergleichen. 
In Abhänglkeit vom Vergleichsorgebnls wird B der logische Wert t 
(Vergleich wahr) oder 0 (Vergleich falsch) zugewiesen. 
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OperatIon 

Operand 

Gleichhe i t 

GL 

var 

I 

const 

Ungleichheit 

GLN 

vor 

1 

c onst 

Großer oder Gleich 

GRG 

var 

1 

const 

Größer 

GR 

vor 

r 

const 

Kleiner oder Gleich 

KLG 

var 

9 

* 

Const 

Kleiner 

KL 

vor 

1 

const 


Formate ver: B ( W, I 

conit: Konstant« 

(♦ver const bedeutet: entweder ver oder conat) 


Beispiel: 

Der Ausdruck A5.1 * £4.2 Ä{ E4.1 / E4.3 /( ES 5 <36 )) 

(Notation nach TGL 42 403/01) wird durch Qinäroperationan be¬ 
rechnet : 

L £4.2 

U< 

L £4,1 

0 E4.3 

ü( 

L EB5 

KL 36 

) 

) 

= A5.1 

b) Ladeoperet lenen 

Lodeoperast ionen beziehen sich auf Bit- (siehe oben) und Wort- 
variablen. Oe nach Op erandenfermet werden sie nach B oasr A 
transferiert . Auf gleiche Weise wird di«* Zuweisung von 3 oder A 
zu Variablen entschieden. Weiterhin können Wortekkumu1«tor und 
Variablen vom Format B, W, I mit Konstanten geladen werden. 


' 3:* E4.2 ! 

'.! UND-verknöpfen mit t 
Klammerberechnung f 

i! ODER-ver kn. mit Klemmer .* 
'? A : « Ei ngang sfc yte 5 
! A < 36 ? * 


Ergebniszuweisung » 




Opgretion 

Operand(in) 

Laden des Akku mit 
Variablen oder mit 

dem Wert einer 
einer Konstanten 

L 

vor | const 

Leden einer Variablen mit einer 
Konstanten 

LV 

var const 

ZuwOisan des Akkus 

an Variable 

Formate var 

■ 

: B. W, I 

vor 


const: Konstante 


e) Arithmetische Operationen 

Arithmetische Operationen werden mit dem Wortakkumulator in 
folgender Weise ausgeführt: 

A;» A erithmetische^Operation Operand 

Als Operanden kommen Variablen vom Format B, V/, I und Konstanten 
in Betracht. Bei dar Addition, der Subtraktion und der Multipli¬ 
kation wird ein möglicher Oberlauf abgeschnitten. Bei der Divi¬ 
sion bleibt nur der ganzzahlige Teil erhalten, wogegen bei der 
Modulorechnung der 01 visionsrest im Akku verbleibt, Oie Opera¬ 
tionen werden entsprechend des definierten Formats der Variablen 
ausgeführt. Der Befehl "DED" setzt vier Tetroden des Wortakkus 
in* einen dualen Wert um, der Befehl "DUD" führt in Wortekku eine 
Umsetzung des dualen Wertes in vier Tetroden aus. 
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Operation 

Operand 

Ad ditio« 

ADD 

var | 

c oh * t 

lubt r a k t i o« 

£ÜB 

var j 
vor | 

ecmt 

Multiplikation ^ 

MÜL 

sonst 

Division 

DI V 

var | 

c ons t 

Modulorec hnung 

MÖO 

var | 

const 

Dez imal-Qu«»l-Kon ve r tierung 

DSD 



Dual-Dez i m a .1 -Ko n v« r t i e r ung 

OüO 



Formate 

rar: B, W 

. I 



sonst: Konstante 


d) Zllh loperat Ionen 




ZÄhloporatio««« gestatten es, ohne 

Benutzung des 

War takkus, 

Vari»blenwerte zu Inkrementieren bzw. 

zu dekromentieren . 

Diese 

Zähloper ß tinnen werden st ets wnbedin 

gt ausgeführt. 

Bei 

Null 

durchgang wird B:»l gesetzt, sonst B: * 

ST 




Operation 

Oper and 

Zählen vorwärts 

ZV 

var 


Zählen rückwärts 

ZR 

var 


Formate 

var : B, W , 

I 



e) Operationen zur ze i t$bh8ngigan Beeinflussung von BitVBrifbitn 


Zur z t i.t abhängigen Bctinflustung von Bitvariablen können dynami¬ 
sche Zeitgeber programmiert werde«. Die Operationen gaben das 
mögliche Zeitvnrhalten (Impuls, Einseha 11verzögerung . Ausschelt- 
veriogerung) an und starten für die angegeben*“ Variable di« 
Beeinflussung. Für das gewünschte Schalt verhalten ist das Vor¬ 
einstellen des Variablertwertes notwendig. Soll au* bestimmt*?» 
©runden die Zei t beeirnf lussu 4 ng bezüglich einer Vorirablen gelöscht 
werden, »o ist das durch eine Anweisung möglich. Sie ist bei' 
bereits vollzogene« Zeitverhaltan unwirksam. Wird als Zeitwort 
ein« Variable angegeben, so wird der aktuelle Zeitwert“ au8 dem 
Inhalt der Variablen, multipliziert mit de« Ze i. t g eb * rg r und! « kt 
der Steuerung, berechnet (z, B, bei HR5 700: SOmsee*). Di* 
zeitabhängige Beeinflussung der adressierten Variablen wird nur 
Wahrend einer E/A- Operation (siehe f) wirksam. 

Operation Operend(en) 


Imp ul s 

TI 

var comst 

1 

z 

^var 

Var .wert :• 0- 1 -0 ,. 1= z e’i t ge wie h t e t 






nac h t r i g'g e rb a r 






Ei«sc ha 1t v e rz o g e r üng 

M 

var comt 

f 

z 

_vor 

Var.wert: 0-1 , 0= 'z e i'-t ge wie h't e t 






naehtrig g erbar 






A us s c haltVerzögerung 

T*A 

var sonst 

1 

z 

^v or 

Var .wert : 1-0 ,, 1* zeitgewichtet 






nachtriggsrbar 






Beenden der Zeitbeei«flußung 

m 

var 




Formate 

var : 

Bit v ar*lab l e 





* o n st : 

(«Zeit-) Konst s,st* 




z var : 

B. W 





V5B Numerik "Karl Marx" Ze ichnung s-Nr .* 462019-0 P§4 Bl a t i - N r . 7 






Beispiel : 


j 

fl 

A 

TE 

* in Ml«? steht 
TR 


A2.1 
A2 .2 

A2.1 0 :50 S 
A2.2 1 5 : 50 S 
A5.3 H12 
ein Vielfaches 
A2 .2 


J A2 .1 : = 0 f 
• A2 ,2 : = 1 • 

? Impuls an Ä2 
! A2 .2 = 1 15,5 
A 5.3 = 1 nach 
des Grundtakt as 
Zeitgeber fü 


1 0,5 sec« ? 
sec. lang f 
<H12> * 50. msec . 
der Steuerung J 
A2 .2 löschen ? 




f) Ein- und Ausgabeoperation 


Zur Realisierung des Stöuerungszyklus ist die Übernehme der 
Eingcngssigna 1e aus der Eingabeabane in den Eingengsvariablen- 
Speicher sowie die Übergabe der berechneten Werte vorn Ausgangs- 
variablensfieicher an die Ausgabeebene notwendig. Durch die Ein¬ 
gabe- und Ausgabeoperation wird an der gewünschten Stelle im 
Programm die zur diskreten Zeit kn, vorliegende Ausgangsbelegung 
aüsgegeben. Sie resultiert als Oeroc hnung sergebnis der* zur Zeit 
kn-1 eingslesenen Belegung, Nach der Übernahme einer neuen Ein¬ 
gang sbe le g un g wird die gerade berechnete Ausgangsbelegung au&ge- 
geben. Die neue Eingangsbelegung bildet die Berechnungsgrundlage 
für die Ausgabe zur Zeit kn + 1. 


Operation Operand 

• <!«•.«« — 

Einlesen der E- Variablen von E- Ebene EA 

Ausgeben der A- Variablen an A- Ebene 

g) Spr ungoperationen 


Die Programmabarbeitung kann 

durch bedingte 

und unbedingte 

Sprünge beeinflußt werden. 

In Abhängigkeit vom 

Wert des Bi - 

Akkumulators B oder von einer 

Bitvariablen V sind 

Progran»mteil*5 

alternativ verarbeitbar . 




Operation 

Oper and(en) 

Unbedingter Sprung 

SP 

symbo 1 

Bedingter Sprung: 



- falls B =1 ' 

SPB 

symbol 

- falls 8=0 

SPBN 

Symbol 

- falls V = 1 

SPV 

var symbol 

- falls V =0 

SPVN 

var symbol 


Formate vor: Bitvariable 

Symbol: Symbol. Adressbez . 


h) Unterprogremmaufruf• und Rückkehr 

Unterprogramme sind sowohl P r o g r ammbau s t a ine als eu<?h Funk¬ 
tionsbausteine. Programmbausteine sind bedingt oder unbedingt 
aufrufbar. Ein Programmbaustein wird mit dem MP SS- Befehlssatz 
geschrieben. Er muß logisch mit einer bedingten oder unbedingten 
Rückkehroperation beendet sein. 

Dagegen stellt der Funktionsbaustein ein Unte rpr ogr©mm im 
Maschinencode der verwendeten SPS dar. Dem Anwender ist es somit 
möglich, bereits vorhandene Programme weiter zu nutzen. Diese 
Programm« müssen eine prozessorspezif1 sc he Schnittstelle be¬ 
sitzen, um vom MPSS-Programm aus Parameter empfangen zu können. 
Die Parameterübergabe wird entweder im Wortakku durchgeführt 
oder als Ref•renzparameter (Übergabe der Variablenadresse) bxw. 
als Wertparameter (Übergabe einer Konstanten) im Anschluß an den 
Baustein- Aufrufbefeh 1 realisiert. Funkt ionsbaust sine sollen 
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kurze, anwenderspszifisch« Funktionen rsalisiersn, Nach Rückkehr 
aus dem Funktionsbaustein wird der PC-Veranbeitungsz vk lus fort« 
gesetzt.' 

Der Aufruf der Funktionsbagst•in« kann sowohl durch di» Angabe 
einer physischen als auch airier symbolischer. Adresse erfolgen. 
Pie übergebenen Parameter können Bit-, Byte«, Wort- und Integer- 
variablen, Wort-, Integer» und Zeitkonstanten und symbolisch# 
Bezeichner sein. Wird die Adresse des Funktionsbeusteins symbo¬ 
lisch angegeben, so sind die Adreßvereinbarung und die Deklara¬ 
tion der Parameter in einer speziellen Datei abzulegen, Diese 
Datei wird mit Hilfe des Programme« rSEDI erstellt (siehe Ent¬ 
wicklungssystem MRS 700 Heftl). Sie trägt den Stendardn *men 
"MPSS.BAF*. Wird ein anderer Name für diese Oatei gewählt, 
io ist er über die Steueranweisung "*B dateiname* 4 explizit im 
MPSS-Prog»'^»m zuzuweisen'. 

Der Aufbau von Funktionsbausteinen für den Prozessor U8Ö0, die 
Para«»ter übergabe sowie Anwendungsbeispiele sind im Abschnitt 4. 
dieser Dokumentation für die MRS 702/703 dargestellt 

Operation Gperand(en) 


Unbedingter Pr <? grammbaust eine uf ruf 
Bedingter Programmbausteinaufruf : 

BA 

symbol 

- falls B=i 

3AQ 

Symbol 

- felis B*Ö 

BABN 

symb & 1 

- falls V"1 

BAV 

var symbol 

- falls V*0 

BAVN 

var symbol 

Unbedingte Rückkehr aus Pr.-Baustein 
BedingtefiRückkahr aus Pr.-Baustein: 

BE 


- fall* 8*1 

BEB 


- falls 3*0 

BEBM 


- falls v*l 

BEV 

var 

- fall* V*0 

Aufruf ein«* Funktionsbausteins 

BEVN 

ver 

als Maschineneode- Unt e/pr ograim 

SAP 

adr f symbo1 /war 

Format« var: 

Bitvariab 1* 

Symbol: 

symbol. Adressbez. 

adr : 

Konstant! 

(phys. Adresse) 

c on s t : 

Konstante 


per : 

B,W,I, ver 

, symbol , const 


i) Steuerung .des logischen Mehr Prozessor Systems 

Zur parallelen Abarbeitung von Programmen oder Programmteilen 
Steht eine (bestimmte) Anzahl eigenst findiger logischer Pro¬ 
zessoren zur Verfügung (vgl. Abschnitt 1. und Betriebssystem- 
Dokumentation für MRS 702/703 ). Deren Einsatz wird im konkreten 
Steuerprogramm durch Aktivierungs- und Oeaktivierungsenwoisungen 
festgelegjt. Die Ak t i vierung ei ne s logischen Prozessors bewirkt, 
daß dieser mit der Abarbeitung des ihm zugewiesenen Programme« 
beginnt; Sobald ein Prozessor innerhalb seines Programme* eine 
Daektivierungsanweisung erreicht, beendet er je nach Deaktivie- 
ruegsert die eigene Programmabarbeitung oder die aller anderen 
aktiven Prozessoren. Im letzteren Fall verbleibt dieser Prozes¬ 
sor als einziger aktiv. Nach einer Deaktivierung steht der 
betreffende Prozessor als logische Einheit weiterhin zur Ver- 
fügung, d.h. eine spätere erneute Aktivierung ist möglich. Die 
Verriegelung des gleichzeitigen Verieblenzugriffes bei mehreren 
Prozessoren ist nicht notwendig, de bei der MRS 702/703 physisch 
ein Einprozeisoriystew vorhanden ist. 
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Operation Operand 

w «» «*»•«> o* w w e» w w w ■■«•«» v «»••••• r» w *» » cg» 

Aktivieren eines logischen Prozessors AP Symbol 

und Setzen seines Befehlszähler# 

Oeakt i vieren, des logischen Prozessors, OP L"Ü 

der diese Operation bearbeitet 

oder aller anderen aktiven Prozessoren 

(bei Angabe von “•") 

Formate Symbol: Symbol* Adressbez 


k) Pseudooperationen 

Pseudooperationen bleiben ohne Wirkung auf Bit- und Wortakkwmu« 

1 s t o r • 

Oie Anweisungen PA und PE kennzeichnen Anfang bzw. Ende des 
Steuerprogrammes « 

Dia weiteren Befehle dieser Kategorie weisen den jeweils 
nächsten Speicherplätzen die durch, die Operanden definierten 
Werte zu. Sie sind speziell dazu vorgesehen, die ParameterOber* 


gebe bei Funktionsbausteinen einfacher und variantenreicher 
gestalten zu können. 

Operation Opf,rand(an) 

Prograismanf ang 

Progrommende 

PA 

PE 


Definiere Byte 

DEFB 

con 

Definiere Wort 

OEFW 

con 

Definiere Zeichenkette 

Definiere Zeichenkette mit 

DEFM 

•ASCII {ASCII}* 

vorangetteliter Zeichenanzphl 

Formate con: 

OEFT 

Konst ant a 

•ASCII {ASCII}* 


ASCII: ASCII-Zeichen 
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3» Einfach« Pr»|r<«al*rbtl 
1 } Binär« Verknöpf ustg 


R 

START. 

EA 

L 

U 

u 

U< 

L 

ü 

0M( 

L 

LI 

) 

} 

SP 


AO .0 


60.0 

60.1 
EO .2 

EG .5 

EO .6 

EO , 3 

EO .4 


AO .0 
STAKT 


• EQ ,0 

* EO .i 

J £0.2 


‘f £0.5 

• ä EO mS 

:! 

1 

! EO .3 
•- EG .4 



1 

\ « 

i.» 

f 

f 

1 

AO . 0 * 


b) Hanaatabiiar Trigger 

Einachaltvvitchir »it pregra■«iarbar«?* Zeit 


START 


R 

R 

EA 

L 


AC .0 

HO .0 


EO.O 


Sa«c 


9«®c 


UN 

»0 .0 

.» 

AO *0 l 

«1 

HO.l 



L 

EO .0 

/ 

EO.O _n 

* 

HO .0 

1 


L 

HO .1 



&PBN 

START 



S 

AO .0 



TA 

AO .0 

5: OOS 


SP 

START 



e) Bistabiler 

Trigger 



Selbatheltuitg, liainiirinl 

Aua 

R 

AO .0 



START 


* 


EA 


!| 

> 

0 

• 

0 

L, 

L 

EO.O 

i J 


0 

AO .0 

» 

E°, 1 r* 

U 

EO .1 

*t 

1 

m 

AO .0 

rt 

eo.o_ tl 

SP 

START 




■>_r 


{ 

<«» 






nachtriggarn I 
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d) Astabiler Trigger 

Frequenzgeber mit programmierbaren Impuls- und Pausenzaiten 



R 

Ai .0 






MARKO 

TE 

Al .0 

I.jOOS 





MARK 1 

EA 








t_ 

Al .0 







SPBN 

MARK 1 







TA 

Al .0 

2 :00S 





MARK2 




i 

2 

sec 

U 


EA 



! 



« 


L 

Al . t) 


t 

Ai .0 _J 

1_1 

~L_ ’» 


SPB 

MARK2 


i! 


i 


SP 

MARK 0 


I 1 


1 sec 

■J 


e) Untersetzung vpn Impul 1 1 o X gen 


START 


/ 


HARK 1 


R 

AO „0 



R 

MO .0 



R 

MO . 1 

i 

ii 

AO .0 

EA 


II 


L 

EO .0 

II 

EO .0 

UN 

MQ .0 



SPBN 

MARK 1 



LN 

MO .1 



ar 

MO .1 



L 

EO .0 



S 

MO .0 



1 

MO .1 



m 

AO.O 



SP 

START 





i 

i 


f) Realisierung einer Zait Verzögerung bei verknüpf unga- 
orientiarter Programmierung H 



L 

Bi .0 





SPBN 

SPV 

NEIN 

MO.0.ENDE 

ilStartbedingung nicht 

erf . 1 


TE 

A2.3.3:00S 

»Zeit verz , .» 




S 

MO .0 

a 1 

Zeit- 



SP 

ENDE 

i 

s 

i 

i 

o 

. 

H 

Ul 

verz . 

.-4 

NEIN 

R’ 

A2.3 . 

1 




SPVN 

MO ,0 , EN OE 





TR 

A2.3 

IZeitbeelnf 1 • 

rück setzen 


MO, 0 





ENDE 







g) Verwendung eines Intsrrupteinganges 

Auf gäbe : 

Ein Interrupt {1-0-Qbargang) auf dar Leitung IE1 soll das 
Setzen des Ausganges A1.0 zur Folge haben. Dazu ist im Generier- 
datenfeld (siehe Entwicklungssystem 0S7OO,MRS700) ln die 
Sp eic he r z 0 1 len 200Ah/200Bh die Adresse einer Interruptroutine 
einzutragen. In der Interruptrout ine wird lediglich der Mqrker 
HO. 0 gesetzt (siehe unten). In einer MPSS- Progremmtchleife wird 
dieser Merker zyklisch getestet. 
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HPSS- Propra»«* 


» 


•I 


<} Haupt prograa» i! 

! i •.. 1 

H MO .0 

AP INT 


! . « • i? 

I Wart«» au? Interrupt? 
INT 


EA 

SPVN MO.0,INT 

S Al «Q 

R MO «0 

OP 


I Daaktiviaren da* Prozessor« 


i 


AtsaablerProgramm; 

Lü HL , 5. C80H :Adr, das ^arkarbyts® 0 

SET 0,(ML) iSatsan Bit 0 

EI 

RETI 


h) VarsMfiWimß «lass Zfthlelitgaiifas 
Auf gaba ? 

Zahn O-l-Ob^rginga an Zühltlngang ZE3 »ollen al.aa>n Interrupt 
auslösan, dar zur Folg« hat. daß .dar Ausgang AO.l rQekg.aaatxt 
wird. In das Ganariardatanf«Id ist folganaa* ainzutragan: 

2024ht Stsuirwort für CTC* 0D5h 

2025h: ZRhlkonstanta: 00Ah 

2.01 Cht Adrassa dar Intarruptroutine 

Pntarruptroutlat: 

LD HL.lCeih 

SET 5,(HL) 

EI 

RETI 

HPSS- Prograa«; 

! .. , ! 

I Hauptprograaw ,1 

f .... !.»• 

R Ml. 5 

AP ZAEHL v 

i‘ ... 1 1 

<i Wart an auf Intarrupt f 
ZAEHL 


EA 


SPVH 

Hl.5.ZAEHL 

R 

AO .1 

R 

Ml .5 

DP 



I Oeaktivi trin das Prozessors f 


;Merksrbyts 1 
; B i t 5 
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1) ''Ablauf kat tan 

Folgende Steuerungsaufgabe soll realisiert werden: 

Zwei Transportwagen IV1 und W2 können je auf einer Bahn sHach 
rechts bzw. nach links fahren. Nach Betätigen der Taste ST 
(Start) sollen beide Wagen nach recht s fahren. Falls sie in den 
Endpunkten B bzw, 0 angokommen sind, fährt W1 nach links. W2 
fährt erst dann nach links, wenn VV1 den Endpunkt A erreicht hat 
und bleibt dann in C stehen. Tritt während dieser Zeit eine 
Havarie auf (Schalter H) , so sollen beide Wagen sofort stehen¬ 
bleiben, und die Steuerung poll in den Grundzustand zurück- 
kehren. 1 

W1 


i_-U __ 

A +-o — o —---+ B --o o~- ST 

W2 

ii - 1 . 

C +--- —— — — — — — 0 — — o — — — — — — — — — — — D — — o o-- H 


Lö sung : 

Die Aufgabensteliung wird in drei, relativ unabhängige feilpro- 
bleme zergliedert. die jeweils von einem Prozessor bearbeitet 
werden: 


1. Stert und Havarieüberwachung 

2. Steuerung des Wegens 1 

3. Steuerung des Wagens 2 

Die Prozessoren für die Steuerung von Wagen 1 bzw. 2 sind nur 
solange aktiv, wie die Wagen in Bewegung sind. Ist der geforder¬ 
te Ablauf beendet, bleibt nur der 1. Prozessor aktiv. Tritt 
während der Fahrt der Wagen eine Havarie auf. werden die beiden 
Prozessoren, die die Wagen steuern, deaktiviert und alle Aus¬ 
gänge 0 gesetzt. An sch1ießend kann über den Starttaster aus dem 
Grundzustand neu gestartet werden. 


» 1. Prozessor: Start und HavarieüberwacHung J 


WAR TO 



• E/A- 

Beleg 

♦ 


LV 

AW1 ,0 

<! ----- 

— 

— 

- 


R 

MO .0 

! EO.O 

- 

5.T, 

Start 

WART 



» EO . 1 

- 

H. 

Havarie 


EA 


i 





L 

EO . 0 

f El .0 

- 

A 



UN 

MO .0 

• Ei.i 

■- 

B 



SPBN 

MT1 

f E2.0 

- 

C 



AP 

W1 

f E2.1 

- 

0 



AP 

W2 






S 

MO .0 

» A1.0 

- 

W1 

rechts 

MT 1 



* Al.l 

- 

W1 

links 


SPVN 

EO.1.WART 

! A2.0 

- 

W2 

rechts 


DP 

• ..»HAVARIE J -» A2.1 

- 

W2 

links 


SP 

WAR TO 






\ 
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! 2 
9t 1 


W12 


W13 


13. 
i — 

m 

W22 


W2 3 


W24 


Proiauor 

Steuerung 

Wegen 1 

R 

MO ;i 


S 

Al .0 

!rl J 

EA 

SPVN 

Ei.0 ,W12 


R 

Al .0 


S 

Al .1 

*11 * 

EA 

SPVN 

El*1,W13 

?A J 

R 

Al ,1 


S 

OP 

MO >1 

iJsynchr * 

Preeeweor: 

Steuerung 

Wegen 2 

S 

A2 .0 

fr2 

EA 

SPVN 

E2 .0 , W22 

•DJ 

R 

■ A2.0 


EA 

SPVM 

MO .1 ,W2 3 

Werten 

S 

A2 • 1 

J12 * 

EA 

SPVN 

E2 «1,W24 

JC * 

R 

A2.1 


R 

MO .0 



DP 


A » 


m- 
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4« FunktAonsbaustelnaufruf für Stemrunfsan MBS 702/703 

Ein Funktiorisbaustßin ist ein in prozessorspezifisc her Assem¬ 
blersprache geschriebenes Unterprogramm. Für\die MRS 702/703 ist 
der Code des U 880 verbindlich. 

4.1. Parameterübergeb© : 

4.1.1. in USSÜ-Prozessorregistern 

- Doppslregister DE v Wortakkumuletor in MPSS 

- Falls der Wortakkumulator nicht verändert 

werden soll, ist d&s Ccppelregister DE zu retten f 

4.1.2. eis fteferenzparaaeter 

- Übergabe der Variablenadressen bzw; der Konstenten 

im Speicher auf den Untarprogrammauf ruf direkt .f-olgend 

ACHTUNG Jl 

Die Ruckkehradresse des Funktlonabaust«ins ist 
immer um 2 * Par«meteranzeh1 zu erhöhen I 

4.1.3. Umsetzung* 

- in MPSS: 

BAF bsujtein^sdr , parl,...,parn 

- in Maschinencode; 


call 

bauste Jrrt^edr 

de f w 

pari 

de f w 

parn 


Vom Betriebssystem wird nur das Doppelregister HL* verwendet., 
alle anderen Register sind frei verwendbar. 


4.2. Per enet erübergebe bei Funktion sbeusto inaufruf nit 
Indirekter Adressierung 


-in MPSS: 

BÄF OxxxxH,EW1,M3.0,50 

- in Meechlnencode: 


call 

QxxxxH 

de f w 

EW1 

de f w 

M3.0 

de f w 

50. 


;B11 0-2 Bitadresse, 31t 3-15 Byteedr. 
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- Zugriff über Astenblerprozedur t 


ANZEIG 


global 

ANZEIG 

pop 

hl 

push 

af 

push 

de 

• • * >a 

Id 

e »(hl) 

inc 

hl 

Id 

d.(hl) 

i sic 

hl 

e e e 

inc 

h 1 

e * e 

inc 

hl 

Id 

o.(hl') 

inc 

h 1 

Id 

b . (h 1) 

inc 

hl 

• * e 

pop 

da 

pop 

af 

J P 

(hl) 


.‘Zeiger auf 1. Parsmeter 
;Bitakku retten 

;Wortakku retten, falls notwendig ! 


;de : - Adresse von EW1 


;bc ;* 50 


;Rücksprung, Adresse um 6 erhöht 


Aus der Binder-Liste (*.HAP) ist die Adresse von ANZEIG 
entnehmen (hier mit OxxxxH bezeichnet) ? 


4.3« Parameter Übergabe bei Funkt ionsbau* t eins? jf ruf mit 
lndexlerter Adressierung 


- in MPSS: 

BAF OxxxxH,EW1,MI1,135 ,HI2 ,AW1 

- im Maschinencodai 

call OxxxxH 

de f w EW1 

d e f vv M11 

de f w 135 

def w M1 2 

d e f w A W1 


zu 
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- AiMR^UrprefriMM! 


Zugriff zu Parametern über Indexregiater IX (bzw. IY) 


global 

REGEL 


REGEL 



pop 

ix 

;Zaigar auf Parameterblock 

ld 

d, (ix + l) 

ld 

e ( {ix+0 ) 

:da :* adr . von EWl' 

ld 

a . ( de ) 


ca 11 

up 


ld 

1 # a 


inc 

da 


ld 

a , (da ) 


call 

up 


ld 

h, a 


ld 

e,(ix+4 ) 


ld 

d.(ix+5 ) 

; da im 13 5 

call 

r a g 1 


j» • • 

ld 

1 ( (ix+8) 


ld 

h,(ix + 9) 

;hl ;■ adr. von AW1 

ld 

(hl) .a 


inc 

hl 


ld 

(hl) ,d 

;Ergebnis auf AW1 

• • f 

xor 

a 

;Bitakku : * 0 

ld 

de ,0 

;Wortakku ja 0 

ld 

bc ,2 *5 


add 

ix ,bc 

;Rückkehra t dr . berechnen 

jP 

(ix) 

.-Rückkehr 

Aui der Binder 

-Liste (* 

.MAP) ist die Adresse von REGEL 

entnehmen (hier 

mit OxxxxH 

bezeichnet) 


4.4. 

Anwendung dar PseudodperatIonen bal dar Paraaa t erübergabe 
bei symbolische«! Funk t ionsbaustainaufruf 

in 

MP SS: 




BAF 

AUSGAB 

P0RT.TEXT1 ;2 Symbole als Parameter 

TEXT1 

de f t 

* STOP * 

;Ausgabetext 

PORT 

de f b 

OxxH 

;Por tadresse 

- im 

Maschineneede: 



call 
de f w 

OxxxxH 

PORT 

; Adresse entsprechend Vereinbarung in 
;MPSS.BAF (Standerdname) 


da f w 

TEXT1 


TEXT1 

da f b 

4 



daf b 

• S* 



de f b 

* T' 



daf b 

•o* 



def b 

•P • 
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PORT 


d e f ö 


OxxH 


- Assemblerprogramm 


global 

l 

AUSGAB 



pop 

hl 

;Zeigar auf 

1.Parameter 

push 

de 

;Wortekku retten, falls notwendig: 

ld 

e , (hl) 



inc 

hl 



Id 

d, (hl) 



ax 

de ,h 1 



Id 

c . (h 1) 

;Portedr«sse 

in c 

* X 

dfl? , h 1 



inc 

hl 

;Zeiger auf 

2.Parameter 

Id 

• . ( h 1 ) 



inc 

hl 



ld 

d.(hl) 



inc 

hl 

; Zeiger auf 

nächsten MPSS-Befehl 

ex 

da , h 1 

;Adresse von 

TEXTI in hl 

ld 

b . ( h 1) 

.•Anzahl der 

Zeichen (4) 

i nc 

hl 



o t ir 




ex 

de ,h 1 



pop 

de 



J P 

(hi) 

,‘Ruck Sprung 

in das MPSS-Progrom» 


4.3, Mi^welee xui Binden eines FunktlambausteAn» 


Wenn F'unk t ion sbeu s t ei ne «1« Objektraodul vorliegen, «usf«n sie 
noch auf eine bestimmte Adresse gebunden werden. Das Binden 
erfolgt mit dam UOOS-Kommando LINK (siehe euch UDO 5-B a sc h ra i- 
bung) ' 

ÄLINK ft«adr name.obj 

Sei« Binden werden zwei Dateien auf Diskette abgelegt: 

- Dateiname: nane * gebundenes Programm 

- Dateiname: nina ,«ap = Binder-Liste 

In der Binder-Liste sind die Zuordnungen von symbolischen Markern 
und Pr o gr a:nmadr e s se n enthalten. Diese Adressen müssen in den 
ent Spree henden Bjuateinaufruf an verwendet werden. 

Die Bindeadresse wird vom Anwender festgelegt. Dabei sind zwei 
Möglichkeiten zu unterscheiden: 

1. Oer Baustein soll im RAM getestet werden. Dazu muß eine 
Adresse gewählt werden, di« im Bereich der Zu*atZ-RAM-Karte 
liegt (größer 4000h). Der gebundene Funktionsbaustein kann 
dann mit dem Kommando LADE (siehe Beschreibung Entwicklungs¬ 
system) vom PRG in die Steuerung transferiert werden, 

2. Der Baustein soll auf einen EPROM gebracht werden. Dazu muß 
eine Adresse gev*ählt werden, die im Anwender-E^ROM-Adreß- 
bereich liegt (2 1 CiOh . „3FFFh ) . 
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Anl>|i 


KURZDARSTELLUNG OER $PS-FACH$PRACH£ ANW6ISUNG5LISTE 
ZUR PROGRAMMIERUNG OER HRS 702/3_ 


1» ZeiehenerkIBrungen 


W 

B 

bi v 
byv 
wo v 
tcon 
con 
bwv 
b wc 
twor t 
t 

per 
sym 
ad r 
sa d 
txt 
Kl 


Vtor ta k küuiula t or 
Bit akkumulator 

Bitvariabla Bsp. El.3 

Bytevariabla Bsp. M6 oder MB6 

Wort- bzw, Integervariable Bsp. MW2, AI4 

Zeitkonstante Bsp. 14:30S 

Konstante (schließt tcon ein) 

byv, wov möglich 

byv, wov und con möglich 

Zeitwert (tcon, byv, wov möglich) 

Zeitpunkt der Bef ehlsabarbeitung 

Parameter (bwc, biv und syfti möglich) 

symbolisch« Marke (Adresse) 

physische Adresse 

sym und adr möglich 

ASCll-Zeichenfolge 

Klammmerausdruck 


2. Bef eh1saufbeu 


a) Dia MPSS-Anweisung 

Eine MPSS-Anweisung hat folgenden Aufbau: 

[symbel] {tz} [tz operationscoda {ts [operend] }]{**} CR 

- [...] optional 

- {...> n-mal optional 

- Symbol symbolischer Adreßbezeichner .bestehend aus maximal & 

Buchstaben, Ziffern und : das erste Zeichen muß ein 
Buc hs tabe sein 

- tz Trennzeichen , es gelten: Leerzeichen, Tabulator^, Komme 

- CR Zeile nab Schlußzeichen (CaTriage Return) 

b) Variablen 

Oie Variablenbezeichnung besteht au> den auf einander!olgenden. 
Angaben ; 

typ formet adressa 

- typ "E" “ A" , " M" für Ei n- , Ausgang's- und Markervariablen ; 

- forrnat " B " , " W " ,”1“ für Byte-,Wort- und Intagervariablen, 

ansonsten ohne Bezeichner 

- adresse “kan.nr" für Bitvariablen; 

“kan” für Byte-,Wort- und integer variablen; 

Dabei kennzeichnet “kan“ die Kanaladresso und *nr“ die 
Bitposition (0-...7) Im adressierten B,yte. Für die 
MRS 702/703 gelten folgende Kanalbegrenzungen: 

0....63 für Eingänge, 0....63 für Ausgange, 

Q...125 für Merker, 128...383 für erweiterten Merker¬ 
bereich, 
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c) Konstanten 


Konstantenangabe erfolgt 

+ binär mit Binärziffernfolge M B'* 

* oktal mit Okt 0 lziffernf 0 lge"Q“ 

4 dezimal mit Dazimalziffernf 0 Ige "D" 

+ hexadezimal mit Hexadezimalziffernfolge M H" 

4 ASCII mit " '"ASCII-Zeichen fASCII-Zeicben) - * ** 

Wortkonstanten im Wertebereich von 0 bis 65535 ohne Vorzeichen 
Int eger kon st , im Wertebereich -32768 bis 32767 stets r;:it Vor 
Zeichen 

Zeitkonfctanten in dezimaler Form 
4 i-m Minutenbereich mm : ss [*:cc] "m" 

4 im Sekundenbereich ss:cc“s" 


(cc - Hundert stelsek •) 


3.Beschreibung der Operationen 


a) Bitoperationen 


Mnemonik 

symbolische 
Operationön 

Än< 

IV 

Je rn 

B 

Byt 

uoao 

®a nz* 

ko mb 

thl 

RS TW 

BS- 

Ruf 

Demer kung 

L b i v 

8 

e tyi v 

- 

X 

____ 

«», 

2 



LN b i v 

B 

* /biv 

- 

X 


- 

2 



L( 

B 

x Kl 

- 

X 

1 

- 

0 

- 


LN( 

a 

* /Kl 

- 

X 

- 

- 

Q 

- 


U biv 

B 

x B ft biv 

- 

X 

- 

- 

2 

- 


UN biv 

8 

x B «/biv 

n 

X 


- 

2 

- 


0 biv 

B 

x 8 v biv 

■ 



- 

2 

- 


ON biv 

B 

« B v/biv 

■ 

x 


- 

2 

- 


u< 

B 

X B ft Kl 

■ 

mm 


- 

0 

- 


UN ( 

B 

x B S /Kl 

|S 

X 


- 

0 

- 


0( 

* B 

x B v Kl 




- 

0 

- 


ON ( 

B 

* B v /Kl 

ee 



- 

0 

- 


) 

Kl schließen 

- 


- 

- 

0 

- 


)N 

Kl schl u neg 

- 



- 

0 

- 


* biv 

biv :x B 

- 



- 

2 



*N biv 

biv :x /B 

- 

- 


- 

2 

- 


S biv 

b i v : = 1 

- 

- 

5 

- 

6 

- 


R biv 

biv :a 0 

- 

- 

5 

- 

6 

- 



b) VergleiehsoperatIonen 


Mnemonik 

> 

symbolieche 

Ändern 

Byteanzahl 

BS- 




Operation 

W 

B 


ko mb 

BSTW 

Ruf 

Bemerkung 

GL bwc 

W - bwc 

- 

X 

- 

9 

- 

X. 

1 

wenn 

GLN bwc 

W - bwc 

- 

X 

- 

9 

- 

X 


Vgl . 

GR bwc 

W - bwc 

- 

X 

- . 

9 

- 

X 


. erfüllt 

GR G b wc 

W - bwc 

- 

X 

- 

9 

- 

X 


B : x 1 , 

KL bwc 

W - bwc 

- 

X 

- 

9 

- 

X 


sonst 

KLG bwc 

W - b wc 

- 

X 

- 

9 

- 

X 

f 

3 : =0 
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c) Hortoperetionsn 


Mnemonik 

aymboli»che 

Ändern 

| Byteanzahl 

as- 



Operation 

W 

B 

U880 

komb 

BSTW 

Ruf 

Berner kung 

L by v 

W :* byv 

X 

- 

■ M 

- 

” 

- 


L wo v 

W :» wov 

X 

. - 


- 

- 

- 


L con 

W : * c o n 

X 

dt 


- 

- 



LV byv.con 

byv ;» c o n 




- 




LV wo v,c on 

wov :< con 

- 

' 


- 

- 



ADO byv 

Ws» W + byv 

X 

- 


- 


■- 


ADD wov 

W: = W ♦ wov 

X 

” 


- 

- 



ADD con 

Wja W ♦ con 

X 

- 


- 

- 

■ 


SUB byv 

W:* W - byv 

X 



- 

- 

■ - 


SUB wov 

W ? = W - wo v 

x 

B 

B 

- 

- 

- 


SUB c on 

W :•» W — bon 

X 

B 

5 

* 

- 

- 


MUL bwc 

W: = W ( x bwc 

X 

-'' 

6 

-■ 

- ' 

x 

Y 400 , , 

DIV b wc 

W:« W bwc 

X 

- 

6 

- • 

- 

X 

r soo 

MOQ bwc 

W: = W mod bwc 

X 


6 

- 

- 

x 

•! psec * 

ZV byv 

b y v j e byv +1 . 

- 

X 

7 


- 

X 

1 wenn bwv 

IV i* a 

ZV wo v 

wov:» wo v +1 

m* 

X 

12 


- 

X 

1 8 :«1 f 

ZR bwv 

bwv: = bwv -1 

siehe 

ZV 




/ sonst B 

DEO 

W: dez- dual 

X 

- 

3 


- 

X 


DUD 

W: dual- dez 

X 

- 

3 


- 

fr 


d) ZeltoperatIonen 








Mnemonik 

symb o1i»che 

Ändern 

Byteenzahl 

BS- 



Operation 

W 

B 

U880 

ko mb 

BSTW 

Ruf 

Bemerkung 

TI biv ,tcon 

t: biv:» l 

- 

1,1 i' 

14 

- 

- 



TI biv,byv 

t+twert: 

- 

- 

17 

- 

- 

X 


TI biv,Wo v 

biv:= 0 


- 

15 

- 

- 

X 


TE biv.tcon 



- 

9 

- 

- i 

X' 


TE biv.byv 

t + twer t: 

- 

- 

12 

- 

- 

X 


TE biv.wov 

b;i v :» 1 

- 

- 

10 

» 

- 1 

X 


TA biv.twert 

t t weht :b iv: »0 

siehe 

TE 





TR biv 

Zeitop. losch 



6 j 

- ! 

“ i 

X 



») Sprungoperet io««n 


Mnemonik j 

symb o1isc he 

Ände r nj 

| Byteenzahl 

8S- 





Opera*io n 

W 

3 

U680 

komb 

BSTW 

RUf 

Bemar kung 

SP 

s ym 

f* £ : = sym 

- 

- 

2 

- 

2 




SPB 

Sym 

SP wenn B = 1 

- 

- 

- 

4 

- 

- 



SPBN 

sym 

SP wenn 8=0 

- 

- 

- 

4 

- . 

- 



SPV 

biv,s ym 

SP wenn biv=l 

- 

X 

- 

- 

2 

- 

8 

: .= biv 

SPVN 

bi v,sym 

SP wenn biv=0 

- 1 

X 

- 

- 

2 

i 

B 

; »/b i v 
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f) Beuat®ineufruf bzw» -rüekkehr 


Mnemonik 

symbolische 

Ändern 

1 

i 8yteanzahl 

B5- 




Oper 6t i on 

W 

B 

U880 

k o mb 

BSTW| 

i 

Ruf 

Bemorkung 

ÖA 

sym 

Auf r uf Saust . 


~“T"~ 

6 

~ ^ 

’T~j 

T~ 


QAB 

sym 

SA wenn 8=1 

- 

- 

- 

10 


X 


BABN 

sym 

8A wenn B=G 

- 

- 

- 

10 

- j 

X 


BAV 

b i v , s y » 

BA wenn biv=! 

- 

X 


12 

i 

X 

B : =/b i v 

BAVN 

biv,s ym 

BA wenn blv*0 

- 

X 

i 

12 

-■ 

X 

B : = b i v 

BE 


Bau steinende 

- 

- 

3 

- 

- 

X 


BEB 


BE wenn B = 1 

- 

- 

-» 

6 

- . 

X 


BEBN 


BE wenn 9=0 

- 

- 

- 

h 

- 

X 


BEV 

b i v 

■ BE wann biv*l 

- 

X 

- 

8 

• 

X 

B ; */b i v 

BEVN 

bi v 

BE wenn biv=0 

- 

X 

- 

8 

* 

X 

B:« biv 

ÖAF 

sad, per 

Aufruf Fktbst 

- 


3 

! “ i 

-■ 

X 

t 

I 


f) Operationsn zur Ablauf*teuerung 


Mnemonik 

symb o ii- sc he 

Ändern 

Bytepnzeh1 

BS~| 


Operation 

W 

B 

U880 

ko mb 

BSTW 

Ruf|Bemerkung 

£a 

Ein-/Ausgabe 

- 

“x“~ 

% - 

~ 

- 

k r - 

AP sys» 

akt.log.Proz , 

- 

- 

6 

- 

- 

X 

OP 

des kt . log ,Pr . 

- 

- 

3 

w* 

«• 

X 

OP • 

da akt .alle 


- 

3 

Uft 


X 


außer aktuellen 





! 


h) Pseudoperafionon 


Mnemon i k 

symbolisch« 

Andern 

Bvtecnzafcl 

B5* 


Operation 

W 

B 

UBBO 

komblBSTW 
_1 

Ruf 


ßrogrammanf ang 

- 

— 

ö 



0» 

P£ 

Programmenda 

- 

- 

0 

- 


- 

DEFB c oh 

«efiniero Byte 

- 

- 

i 

V» 



OEFW con 

definiere Wort 

- 

- 




• 

OEFM txt 

definiere Text. 

- 

- 

« 

- 

- 

• 

OEFT txt 

definiere Text 

- 

- 


- 

■mm 

« 


mit vorange 1 1* 111er Zelchenanzahi 




Bemerkung 


1 Bytean- 
rtffihl Ja 

J Txt 1 iSngo 


1 ) Steueranweieunyan 


• ß da t e i n e m e 

Symbolisch bezeichnete Funktionsbausteina sind in der Datei 
dateinem* definiert. 


* E datei name £•<*3 

Einfügen der UDOS-Que1Idatei dateinome.P in die aktuell® 
MPSS-QueUdatei. 


*A doteinaw^ £.p1 

Nur sinnvoll als letzte Anweisung im Programm. Ansonsten 
gleiche Wirkung wie **E", aber beide Quellen können auch 
SCPX-Dat«ien sein. 


*S zeilenanzahl^pro^seite 

Anweisung zur Seitensteuerung des Listenformats 
(Standard 65) 


•N 

Seitenschaltung im Ober«•tzungs1isting «ysführen 
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Beacht«t 


1) Die Angabe des Speicherplatzbedarf es jeder Operation gibt 
zugleich Auskunft über die Art de« erzeugten Codes(U 880, BSTW 
bzw. Kombination beider). Gibt es für eine Operation Eintra¬ 
gungen in mehreren Spalten (z.B.SP sym), so wird dieser Befehl 
in Abhängigkeit der Programmstruktur in eine der angegebenen 
Varianten umgesetzt. 

2) Bei dem Obergang vom Bit Steuerwerkscode in den U 880-Code 
und umgekehrt können Befehlsbytes eingefügt werdan, deren Anzahl 
die vorliegende Befehlsliste nicht erfaßt» 

3) Binäre Verknüpf un gsoper a tionen und Vergl# ich separat ionen sind 
bei der Übersetzung Bestandteil einer internen ''Logikzeile". 
Innerhalb einer solchen "Logikzeile" werden entsprechend der 
Struktur der booleschen Gleichung Sprung Operationen , Befehle zur 
Aktivierung/Deaktivierung das Bitsteuarwerks und Interrupt- 
freigabebefehle vom Compiler zusätzlich erzeugt« 

4) Klammeroperationen enthalten keinen Operanden und werden 
deshalb nicht unmittelbar in Code umgesetzt. Ale Bestandteil der 
"Logikzeile" beeinflussen sie den Code anderer Befehle. 

5) SP * 

In Abhängigkeit der Quell- und Zielmodi sowie der Sprunglänge 
können .sich die in der Tabelle angegebenen Grundwerte des Spei¬ 
cherplatzbedarfes erhöhen.Die Maximalwerte betragen für 
SP 0 byte. SPB(N) 9 byte und SPV(N) 11 byte. 


6) 3AF 

Pro übergebenen Parameter erhöht sich der Speicherbedarf um je 2 
byte. 

7) Exakte zeitliche Aussagen sind zumeist nicht angebbar. Er¬ 
folgt ein Betriebssystemruf fBS-Ruf) , ist die Abarbeitung enwen- 
derprogrammabhäng ig (Anzahl der Tabellenelemente usiv) , Zudem ist 
<lie unterschiedliche Abarbeitung von B it s teuer we r k- und ü 830- 
Befehlen zu beachten. 
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Einleitung 


In dieser Dokumentation werden folgende Arbeitsschritte erläu¬ 
tert : 

- PC- Programm- Erstellung und -Übersetzung (Abschnitt 2.) 

- Inbetriebnahme und Testung von Programmen mit PRG700 / 

BC A5120 (Abschnitt 3.) 

- Generierdetenaufbau und ein Hilfsprogramm zu ihrer Erstellung 
(Abschnitt 4.) 

- Programm zur Prüfsummenbildung vom EPROM nach dem SDLC-Polynom 
(Abschnitt 5.) 

Voraussetzung für die Programnerstellung ist ein Programmier¬ 
gerät, das mindestens zwei Diskettenlaufwerke besitzt. Das Be¬ 
triebssystem UDOS muß lauffähig sein. Geräte, die diese Voraus¬ 
setzungen erfüllen sind 

- das PRG 700 (VEB Numerik). 

- der BC A5120/30 (VEB Buchungsmaschinenwerk). 

Ab Entwicklungssystem-Version 4.0 ist mindestens die Version 4.0 
des UDOS-Betriebssystems notwendig. 

Die Erzeugung des Oue1lprogrammas ist unter den Betriebssystemen 
UDOS oder SCPX möglich. Alle nachfolgenden Schritte der Programm¬ 
erstellung vollziehen sich derzeit mit Hilfe des Betriebssystems 
UDOS. 

Die Programmtestung ist nur in Verbindung mit der Steuerung 
möglich, d. h. das Programmiergerät muß mit der MRS über,die V24- 
Schnittstelle verbunden sein. Dazu muß im Programmiergerät die 
Anschlußsteuerung ASS K 8025/K 8026 vorhanden sein. Die Einstel¬ 
lung der Adressen und der Betriebsarten auf der Anschlußsteuerung 
ist der Projektierungsrichtlinie MRS 702/703 zu entnehmen. 

Inbetriebnahme und Programmtestung sind in eingeschränkter Form 
mit der Bedientafel BT 700 des VEB Numerik möglich (Bedienanlei¬ 
tung Z.-Nr. 486607-6 Ba4 ) . 

Für die Programme ntwieklung und -testung mit dem Programmiergerät 
(PRG) PRG 700 bzw. BC A5120 sind folgende Programme auf Diskette 
notwendig: 

a) UDOS- Dateien: 

- System UDOS mit OS, ZDOS und OS.INIT 

- Oue11texteditor EOIT 

- Datei-Löschprogramm OELETE 

- Disketten- Inhaltsverzeichnis CAT 

b) MRS- Entwicklungssoftware: 

- MPSS- Übersetzer MPSS 

- MRS- Ge nerierungs- und Testprogramm MRS 

- Overlays zu MRS: MRS.0VL1 (Programmtestung) 

MRS .0VL2 (Generierdatenerstellung) 
MRS.0VL4 (Prüfsummenberechnung) 

Das Programm MRS.0VL3 zur Realisierung der Off-1ine-Diagnose und 
die dazugehörige Beschreibung sind über Nachnutzung erhält 1ich. 
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Ablauf dir Programmerstellunq 


2,1, Sys t amanal y se und Programmentwurf 


Entwurf das Steuerprogramms mit Hilfe des Befehlsvorrates der PC- 
Programmier spreche MPSS bzw. einer PC-Fachspreche (Kontaktp1 an , 
Funktionspien , Steuernetz) 


2.2« Erzeugung des Quelltextes eines MPSS-Programms 


Oer HPSS-Quelltext kann auf folgende drei Arten erzeugt werden: 

1. Editieren einer Oue11textdatei mit Hilfe des UDOS-Kommandos 
'EDIT ‘ : 

EDIT dateiname.P 


Erstellen des Ouelltextes bzw. Fehlerkorrektur lt. Bedienungs 
anleitung des UDOS- Oue111exteditors . 

2. Editieren einer SCPX-Ouelldatei dateiname.P, z.B. mit Hilfe 
des Programmes 'TP*. 

3. Erstellen einer MPSS-Oue11textdatei durch Übersetzung eines in 
einer höheren PC- Programmiert achsprache geschriebenen Pro¬ 
grammes. Die Arbeit mit höheren Programmierfachsprachen wird 
in den entsprechenden Dokumentationen beschrieben. 


2.3. übersetzen des MPSS-Programms 


Aufruf des MPSS- Übersetzers NPSS 


Eingabe: 


MPSS dateiname f.p] 


C(<P 


arameter 


iUl 


(7 • • J op t i ona 1 

{• • •} n-ma1 optional 

Ein MPSS-Übersetzerlauf des Compilers läuft bei Nutzung des voll¬ 
ständigen Funktionsumfanges in drei Schritten ab. 


1.) Lesen der Quelle, Syntaxprü fung und Erzeugen eines 
Zwischencodes, der auf Diskette ausgelagert wird. 


2. ) Auswertung der Sprung- und Symboltabelle, Lesen des Zwischen¬ 

codes, Berechnung und Eintragung von Sprungweiten, Sprung¬ 
adressen und Bausteinadressen, Erzeugen des Maschinencodes 
und der Symboldatei 

3. ) Erzeugen der Übersetzungs1iste 

Beispiel : 

Übersetzung des Programmes PCPROG.P, Anfangsadresse (Beginn) 
des Maschinencodes soll 2800H sein (B=2800), es soll eine 
Symboldatei (S) und eine Übersetzungsliste (L) erzeugt 
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werden. Die Obersetzungs1iste soll auf dem Bildschirm ausge¬ 
geben werden (P). (Bedienereir.gaben unterstrichen). 

% MPSS FCPROG ( B=2 800 LS P) ' 

MP SS 3.0 = = = 22 . 12 . 1986 = = = 

- Maschinencode für MRS 700 Version 30 --- 

+ + + Fehlermitteilungen + -«■ + 

xxxxx Syntaxfehler, xxxxx Warnungen 

Symboltabelle xx% voll 

xxxxx (xxxxH) Codebytes erzeugt v 

♦ ♦♦ übersetzungs1iste +++ 

(im Falle syntaktisch fehlerfreier Übersetzung) 

Uebersetzung beendet 


Der Übersetzer meldet sich mit seiner Versionsnummer und dem 
aktuell eingestellten Datum. Anschließend wird die Version des 
Betrieb sssy stems angezeigt, zu der der zu erzeugenden iiaschinen- 
code kompatibel ist. Alle fehlerhaften Oue11textzeilen werden auf 
dem Bildschirm aufgelistet und die Art des Fehlers wird kurz be¬ 
schrieben, wobei Folgefehler nicht unterdrückt werden. Am Ende 
der Syntaxprüfung wird die Anzahl der Fehler und Warnungen mitge¬ 
teilt. Sind im Programm Fehler enthalten, wird grund sätzlich kein 
Meschinencode (und auch keine Symboldatei) erzeugt. Bei Warnungen 
wird ein Meschinencode erstellt, der jedoch logische Fehler ent¬ 
halten kann. Für jeden erzeugten Maschinencoderecord wird ein 
Zeichen "•** auf dem Bildschirm ausgeschrieben. Zum Abschluß wird 
mitgeteilt, wie groß der erzeugte Maschinencode ist (dezimal und 
hexedezimal). 

Erfolgte die Übersetzung fehlerfrei, wird nachfolgend eine Über¬ 
set zungs1iste erstellt. Sie enthält Adreßbezüge für die ange¬ 
gebenen Symbole und listet die physischen Adressen symbolisch 
vereinbarter Funktionsbausteine auf. 


2.4. Parameter für MPSS 


Die beim Aufruf angebbaren Parameter (perameter_i) wirken 
auf den MPSS- Übersetzer in folgender Weise: 

- Pr int ....Ausgabe der Obersetzungs- und Fehlerliste euf dam 

Bildschirm (sonst nur Fehler1iste) . Bei g1eichz e itiger 
Angabe der Option ’L* enthält die übersetzungs1iste 
Adreßbezüge für symbolische Marken. 

- Liste ....Erzeugung einer Überset z ungs1ist e auf Diskette, falls 

Oue1lprogramm syntaktisch fehlerfrei. Ansonsten Erzeu¬ 
gung einer Fehlerliste auf Diskette. 

- Fehler...Erzeugung einer Fehlerliste auf Diskette 

- NOCode,..Unterdrückung der Mo sch i nencodeerzeugung . Es erfolgt, 

abgesehen von der Fehlerliste, kein Schreibzugriff auf 
Diskette während der Übersetzung. 
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• Symbole . .Erzeugung einer Symboldatei für symbolischen Programm¬ 
test 

- B*edr... .Erzeugung eines absoluten Meschinencödes, eb hexadezi¬ 

maler Adresse adr. Bei adr«0 bzw. ohne Angabe wird 
vollständig verschieblicher Maschinencode erzeugt. *1) 

- RL*wert..Änderung der Satzlänge der Maschinencodedatei, 

wert * 80,100,200,400 (hexadezimale Angabe) 

- Inbetriebnahme 

Einfügen von Befehlen zur Interruptfreigäbe nach Zu- 
wei sungsoperat ionen . Anzuwenden bei Quellprogrammen 
mit sehr langen bzw. vielen aufeinanderfolgenden 
Booleschen Gleichungen und beabsichtigter Nutzung des 
Inbetriebnähmesystems . Bei der endgültigen Programm¬ 
version sollte aus Gründen der Codaeffizlenz 
auf die Angabe des Parameters ‘I* verzichtet werden. 


- Q=leufwerksnummer 

Que1lprogramm befindet sich als SCPX-Oatei auf der 
Oiskette im angegebenen Laufwerk. *2) 

(Es sind mindestens die groß geschriebenen Zeichen anzugeben.) 

* 1) Bemerkung: 

Wird das MPSS-Programm vollständig verschieblich übersetzt, ist 
es möglich, dieses Programm auf jeden beliebigen Speicherbereich 
zu laden und abzuarbeiten. Damit verbunden ist jedoch eine 
zeitlich ungünstigere Ausführung von einigen Operationen (SPx, 
BAx, AP). Deshalb sollte diese Möglichkeit nur während des Pro¬ 
grammtests genutzt werden. Bei der Erstellung des endgültigen 
Maschinencodes ist es günstiger, eine Anfangsadresse (laut Be- 
triebssytem-Dokumentation) vorzugaben. 

*2) Bemerkung: 

Bei der Anwendung der Option "0" ist zu beachten, deQ während der 
Übersetzung auf Disketten mit unterschiedlichen Datenformatan 
zugegriffen wird. Oeshalb ist folgende Bedienreihenfolge einzu¬ 
halten: 

1. ) UDOS-Diske11en , die den MP SS-Obersetzer beinhalten und auf 

die die entstehenden Zieldateien abgespeichert werden sollen, 
einlegen . 

2. ) UDOS-Kommando "I“ ausführen. 

3. ) SCPX-Diskette mit Quellprogramm in Laufwerk einlegen. 

4. ) MPSS-Obersetzer mit Angabe des Parameters "Q«laufwerksnummer" 

//#//## . 


Bei der gleichzeitigen Angabe verschiedener Parameter kommt es zu 
folgenden Wirkungen: 

1. ) "NOC" : Die Optionen "L" und "S" bleiben ohne Wirkung. 

2. ) *P" und "L": Ist das Ouellprogramm syntaktisch fehler¬ 

frei, dann wird eine Obersetzungsliste mit Adreßbezügen 
erstellt und diese Obersetzungs1iste auf dem Bildschirm aus¬ 
gegeben. Enthält das Programm Fehler, dann wird unabhängig 
vom Parameter "F" eine Fehlerliste und keine Obersetzungs¬ 
liste - auch nicht auf dem Bildschirm - erzeugt. Die sllei- 
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niga Angabe des Parameter* **P" bewirkt die Ausgabe einer 
Obersetzungsliste ohne Adreßbezüge auf dem Bildschirm. 

3.) "F“ und "L“: In Abhängigkeit des Vorliegens syntaktischer 
Fehler wird alternativ eine Fehler- oder Obe rsetzungs1iste 
erzeug t. 


2.5. Steueranweisungen in MPSS 


Steueranweisungen beeinflussen nicht direkt den Maschinencode. 
Sie steuern die Arbeit des Obersetzers. 

"Einfügen dateiname .P 

Innerhalb des Quelltextes eines MPSS-Programmes (UDOS- oder SCPX- 
Quella) ist es mit dieser St eueranweisung möglich, weitere UDOS - 
Que1ltextdeteian in die zu übersetzende Datei einzufügen. Damit 
wird es möglich, mehrere Teilprogramme zu editieren und als ein 
komplexes MPSS- Programm zu übersetzen. 

"Anhängen dateiname .P 

Diese Steueranweisung kann als letzte Anweisung eines MPSS-Ouell- 
programmes genutzt werden, um die angegebene Datei an die aktuel¬ 
le Quelle anzuhängen und beide als ein komplexes MPSS-Progremm zu 
übersetzen. Dabei müssen die Quellen entweder beide UDOS-Deteien 
oder beide SCPX-Dateien sein. 

"Bausteinvereinbarung dateiname 

Die zugewiesene, unter UDOS vorliegende Datei enthält die Verein¬ 
barungen übe$£*>- symbolisch adressierte Funktionsbausteine. 

"Seite zeilenanzehl_pro_ee1te 

Diese Anweisung zur Steuerung des Formats der Obersetzungsliste 
legt die Anzahl der Zeilen pro Seite fest (Standerdwert 65). Für 
jede Liste ist nur eine Anweisung gültig. 

"Ne ue_s«it e 

Unabhängig von der aktuellen Zeilenanzahl wird in der Ober¬ 
set zungs1iste nach dieser Steueranweisung ein Seitenvorschub ein¬ 
gefügt . 

(Es sind mindestens die groß geschriebenen Zeichen anzugeben.) 


2.6. Dateibezeichnungen 


Folgende Dateibezeichnungen werden verwendet: 


- Quelltext MPSS 

“ Obersetzungs 1 iste 

- Fehlerliste 

- Symboldatei 

- Maschinertcode 


dat einame .P 
dateiname .L 
dateiname .F 
da t einame . Y 
da t einame 
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2.7. Verwendete logische Geräte in UDOS 


Folgende Gerätezuordnung wird von MPSS vorgenommen: 

1.. .Tastatur 

2.. .Bildschirm 

4.. .Maschinencode 

5.. .Zwischencode 

6.. .Übersetzung*- oder Fehlerliste 

7.. .Vereinbarung der symbolisch bexeichneten 

Funktionsbausteine bzw. Symboldatei 
ab 8...Que1Idatei(en) 


2.8. Generierungsprogramm FBEDI zur Vereinbarung symbolischer 
MPSS-Funktionsbausteine 


Mit Hilfe des UDOS-Pr ogramme s FBEt>I kann die Datei zur Deklara¬ 
tion symbolischer MPSS-Funktionsbausteine erstellt werden. Für 
jeden symbolisch bezeichneten Funkt ionsbaust ein sind folgende 
Festlegungen zu treffen: 

- Name (maximal sechs Zeichen), 

- physische Adresse, 

- Anzahl und Typ dar Parameter, 

Es sind bis zu acht Parameter angebbar. Jeder Parameter 
kann als Symbol. Bit-, Byte-, Wort- oder Integer variable , 
Wort- oder Integerkoostante vereinbart werden. 

FBEDI lehnt sich hinsichtlich seiner Handhabung an den UDOS- 
Editor an. Mittels der Kommandos 


Input 

Change 

Dele t e 

Print 

GEt 

QUIT 


Top 

Bo 11 om 

Next 

Up 

Goto 


können Funktionsbausteindeklarationen eingetragen, geändert, ge¬ 
strichen, angezeigt und von bereits vorhandenen Dateien über¬ 
nommen werden. Die Deklarationen der Funktionsbausteine werden 
codiert und hinsicht1ich ihrer Namen alphabetisch geordnet abge¬ 
legt . 

Erläuterungen sind für den Anwender über die Funktion Help abruf- 
bar . 

(Es sind mindestens die groß geschriebenen Zeichen anzugeben.) 
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3 


Inbetriebnahme und Proarairmf »t ung mit PRG 


3,1« Allgemeines 


Für die Inbetriebnahme und Programmtestung müssen folgende Vor¬ 
aussetzungen erfüllt sein: 

- Kopplung von MRS und Inbetriabnähmegerät über V24-Schnitt- 
stelle (außer bei Bild-Eingabe), 

- Betriebssystem-EPROMs sowie Ge nerierdaten-EPROM in der Steue¬ 
rung , 

- für Programme, die vom PRG in die Steuerung übertragen werden 
sollen, muß ent sprechender Zusatz-RAM gesteckt sein 

(Adresse ab 4000h). 

- Die Programme des Entwicklungssystems ab der Version 3.0 können 
auch für die Betriebssystemversionen 2.x verwendet werden. Auf 
Besonderheitqn wird in dieser Dokumentation an den entsprechen¬ 
den Stellen hingewiesen. 

Bei allen folgenden Beispielen sind die Bedienereingaben unter- 
str ichen . 

Um das Inbetriebnahmesystem zu aktivieren, ist folgender Ablauf 
einzuhalten: 

1. Betriebssystem UDOS im PRG aktivieren (Systemzeichen: %) 

2. Kommando "MRS" laden und starten: 

% MRS 

Auf dem Bildschirm des PRG erscheint folgendes Menü: 

••• MRS 702/703 *** 

= = = = * INBETRIEBNAHME und PROGRAMMTESTUNG = = =* = Vx.y = = = 


HAUPTMENUE 


1 Programmtestung 

2 Generier daten-Erste1lung 

3 (jf f-line-Diagnose 

4 Pruefsummenberechnung vom EPROM 

0 Rueckkehr zu UDOS 


Geben Sie die gewuenschte Nummer ein: 


Ourch Eingabe von “1" wird das Testsystem nachgeladen. Es 
meldet sich auf dem Bildschirm mit der Ausschrift: 

MRS ruecksetzen, warten auf Bereitschaft der MRS i 
Dann quittieren mit 3/ B/N: _ 

Bei Eingabe von B wird der Bedienzustand BIL (s. Abschnitt 
3.7.) aufgerufen. Es braucht keine Steuerung angeschlossen 
zu sein. 
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3. Einschalten der Steuerung und Rücksetzen 

4. Bei Eingabe von ”N" erfolgt die Rückkehr in das Hauptmenü. 
Bei Eingabe von "3" werden von der MRS die Betriebssystem- 
Versionsnummer, der Inhalt der Fehlerzelle und das Fehler¬ 
feld der Einscha1tdiagnose (Fehlernumnern siehe Beschreibung 
Betriebssystem MRS 702/703) in das PRG übertragen. 

Zunächst wird die Ver$ionsnummer des Betriebssytems der MRS 
angezeigt: 

MRS 700 - Betriebssystem Version x.y 

Ist der Inhalt der Fehlerzelle ungleich Null erfolgt die 
Meldung: 

Inhali der Fehlerzelle (lBFDh): xx 
Trotzdem starten ? (3/N): _ 

Oer Inhalt der Fehlerzelle zeigt die Ursache eines Fehler¬ 
halts der MRS vor dem letzten Ta sten-Reset . 

Wird mit "3" quittiert bziv. ist der Inhalt der Fehlerzelle 
Null, erscheint folgende Ausschrift auf dem Bildschirm: 

Während der Einscha1tdiagnose wurden folgende Fehler erkannt 
xx yy zz 

Trotzdem starten? (3/N): _ 

Bai Quittieren mit “3” sind die Inbe t r‘i eb nehme f unkt iontn das 
Bedienzustandes START nutzbar (s. 3.2.). 

Ist das Fehlerfeld der Einsc ha11diagnose leer, arfolgt 
die Ausschrif t: 

Einschaltdiagnose fehlerfrei beendet .» 

Bei der Inbetriebnahme wird die Abarbeitung des Steuerprogramms 
beeinflußt, zum Beispiel durch Zwangsein-te1len (Steuern) von 
Variablenwerten, durch Zustandsbeobachtung usw. Damit ist es 
möglich, semantische Prograemierf»hier und Anlagenfehler schnel¬ 
ler zu erkennen. 3e nach dem Ziel der Einflußnahme sind bestimmte 
Bedienhandlungen erforderlieh , die in den sogenannten Bedien¬ 
zuständen zusammengefaßt sind. Bild 1 zeigt in einer Obersicht 
alle Bedienzustände . Sie sind durch eigene Systemzeichen und 
-funktionen gekennzeichnet. In den Abschnitten 3.2. ois 3.8. wer¬ 
den Funktionen und Bedienung in jedem Zustand erläutert. 

In Reaktion auf die Bedienhandlung werden im PRG interne Komman¬ 
dos gebildet, die an die Steuerung gesendet werden. Die Steuerung 
berücksichtigt diese Aufträge innerhalb des Rechenzyklusses in 
der im Bild 2 dargestellten Reihenfo lge . 

Die Steuerung befindet sich im Zustand 

- aktiv, wenn das Steuerprogramm abgearbeitet wird und 

- passiv, wenn das Steuerprogramm nicht abgearbeitet wird. 

Diese Zustandsinformation wird auf der untersten Zeile des Bild¬ 
schirmes ständig angezeigt (Bild 3). Nach dem Rücksetzen der 
Steuerung bei angeschlossenem PRG ist die MRS im zunächst im 
passiven Zustand und wartet auf Kommandos. Während des aktiven 
Zustandes der Steuerung sind folgende Bedienhandlungen möglich: 
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- Unterbrechen der Abarbeitung des Steuerprögraroms durch Tasta¬ 
turbetätigung am PRG oder durch Erreichen einer vereinbarten 
Unterbrechungsbe legung bzw. Un t erb r echung sadr e s se iis Pro¬ 
grammlauf , 

- einmaliges/permanent es Steuern von Variablenwerten im System 
STE+/STP* (s. 3.4.). 

- Bildwechsel (s. 3.7.). 

Außerdem erfolgt die dynamische Anzeige von vereinbarten Variab¬ 
len . 



• Abarbeitung des Programms bis LA-Anweisung 

> Einlesen der Eingangsvariablen vom Prozeß 

> Ausfuhren des permanenten Steuerns 

> Ausfuhren des einmaligen Steuerns 

• Variablenhistogramm aufnehmen 

■ Test auf Variablen- oder symbolische Unterbrechung 

• Ausgabe der Ausgangsvariablen an den Prozeß 

Bild 2: Reihenfolge der Abarbeitung der Inbetriebnahmekommandos 
in der Steuerung (aktiver Zustand) 

Alle anderen Bedienhandlungen können nur im passiven Zustand dar 
Steuerung ausgefuhrt werden. Das sind im einzelnen: 

- Anzeige von Variab lenwerten im System ANZ+ (s. 3.3.) 
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- Bildeditierung zur Vereinbarung der dynamischen Anzeige von 
Veriablenwerten im Systam BIL+ (s. 3.7.) 

- Eingabe von Unterbrechungsbelegungen und -Symbolen im System 
UNT + (s. 3.6.) 

- Eingabe und Anzeige von zu protoko11ierenden Variablen im 
System LOG+ (s. 3.8.) 

- Laden von Programmen von Disketten mit Kommando LADE (s. 3.2.) 

- Anwahl von Programmen mit dem Kommando ADR (s. 3.2.) 

In jedem Bedienzustand kann durch das Kommando "H M das jeweils 
aktuelle Menü angezeigt werden. Der Bediener erhält darin einen 
Oberblick über die möglichen Kommandos und das Eingabeformat • Ein 
Bedienhandbuch muß somit nicht hinzugezogen werden. Durch das 
Kommando "W" im Zustand START kann das automatische Anzeigen der 
Menüs beim Eintritt in einen neuen Bedienzustand zu- bzw. abge¬ 
schaltet werden. Mit dem Kommando "0“ (Ouit) wird der Bedien¬ 
zustand verlassen und in den übergeordneten Bedienzustand zurück- 
gekehrt . Zum Verlassen:des Grundzustandes “START" ist die Eingabe 
von “QUIT“ nötig. 

Der Datentransfer zwischen Programmiergerät und Steuerung voll¬ 
zieht sich mit einer Datenübertragungsrate von 19200 bit/s unter 
Berücksichtigung der im ECMA-Standard festgelegten Transferproto¬ 
kolle (HDLC-Prozeduren ) . 

Alle durch das Steuerprogramm initialisierten Zeitstufen werden 
mit der Systemzeit der MRS (Taktzeit = 50 ms) versorgt. Bei 
Unterbrechen des Programmablaufes und bei Datentransfer zwischen 
PRG und MRS wird die Systemzeit angehalten. so daß sich alle 
programmier tan Zeiten entsprechend verlängern. Damit ist ein 
synchroner Betrieb der Zeitstufen zum Programmlauf gewährleistet. 


3.2.Bedienzustand START 


Syetemzeichen: * 


3.2.1. Laden eines Steuerprogramms: 


Kommando: “LADE prograamnaaa“ 

Mit diesem Kommando wird das genannte Steuerprograma von Diskette 
gelesen und in den verfügbaren RAM (Test-RAM) der Steuerung 
geladen. Da dieser RAM auf der MZE1 nicht zur Verfügung steht, 
muß eine zusätzliche Kartenbaugruppe mit RAM gesteckt sein, deren 
Anfangsadresse auf dem Generier daten-EPROM eingetragen wird. Das 
Steuerprogramm muß den Filetyp P6 aufweisen und die Kennung 
“AAS5“ in den ersten zwei Byte besitzen. Diese Kennung wird beim 
Obersetzen von MPSS-Oue1lprogrammen automatisch erzeugt. Das 
Programm kann aus mehreren Segmenten bestehen. Ist das Programm 
auf eine bestimmte Adresse gebunden, wird als Lade-Adresse die 
L0W-ADDR2SS des Programms verwendet. Falls der Maschinencode 
verschieblich ist, wird noch die Eingabe der Lade-Adresse ver¬ 
langt, z .B . 

Lade-Adresse (RAM): 4000h 

Nach der Übertragung wird geprüft, ob das Programm auch wirklich 
in die Steuerung übertragen wurde. Ist kein RAM verfügbar oder 
ist der RAM-Bereich für das PC-Programm zu klein, erfolgt die 
Fehlerausschrift 
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"Kein verfügbarer RAM-Bereich" 

Et können mehrere Programme, einschließlich Assemblerprogrammen 
(Funktionsbausteine, Interruptrout inen) , in die Steuerung trans¬ 
feriert werden. Das zuletzt geladene Programm ist für den Pro- 
grammstart gültig, soweit es die Kennung "AA55" besitzt. Gleich¬ 
zeitig ist der Initialzustand des MRS-Betriebssystems einge¬ 
stellt, d.h. alle Zeitstufen sind gelöscht und die Prozessor1iste 
ist initialisiert . 

HINWEIS: Falls keine Logikanalyse vereinbart wurde, kann der RAM- 
Bereich 1000h . . . 13FFh der MZE1 für die Programmtestung 
verwendet werden J 


3.2.2. Angabe der Startadresse 


Kommando: "ADR edresse" 

Wurden mehrere Programme in die Steuerung transferiert bzw. lie¬ 
gen Programme auf EPROM vor, kann durch die Angabe der Start¬ 
adresse ein Programm für den Programmstart ausgewählt werden. 
Falls unter der angegebenen Adresse kein Steuerprogramm existiert 
(keine Kennung "AA55"), so erfolgt die Fehlerausschrift 

"MRS ohne sinnvolles Steuerprograam“ bzw. 

"MRS ohne Steuerprograam oder ohne Startadresse" • 

Mit dem Kommando "ADR" wird gleichzeitig der Initialzustand des 
MRS-Betriebssystems eingestellt. 

Beispiel: • ADR 4200h 


-Z--5.:._§ifiti»che_Anzeige_von_yariablenwerten 


Kommando: "ANZ" 

Es kann auf jede Variable im Variablenspeicher der MRS zugegrif¬ 
fen und ihr Wert angezeigt werden (s. Abschnitt 3,3.). Die Steue¬ 
rung muß dabei im passiven Zustand sein. 


3^.2 ^4^_D^nomi sc he .Anzeige von Variablen werten 


Kommando: "BIL" 

Zur ständigen Anzeige interessierender Variable während des akti¬ 
ven Zustands der Steuerung sowie bei jeder Unterbrechung kann auf 
dem Bildschirm ein Bildfeld reserviert werden, in welchem vorn 
Bediener ausgewählte Kommentare und Variablenwerte angezeigt 
werden. Mit dem Kommando "BIL" wird der Editor zur Vereinbarung 
des Bildes aufgerufen. Die Bildparameter können auf Diskette zur 
Wieder Verwendung abgespeichert werden (s. Abschnitt 3.7). 
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3.2.5. Z^klusbetrieb 


Kommando: "ZYK" 

Unttr Zyklusbetrieb ist die Abarbeitung des Steuerprogramms bis 
zur nächsten MPSS-EA-Anweisung zu verstehen. Oabei können wähl» 
weise die physischen Ein- bzw. Ausgabeoperationen unterbunden 
oder zugelassen werden. Falls ein "Bild" vereinbart wurde, wird 
dieses angezeigt. Oer Programmfortsehritt wird bei unterdrückter 
Eingabeoperet‘ion durch Steuern von Variablenwerten und durch 
Starten des nächsten Zyklus erreicht • Inwieweit der Zyklusbetrieb 
mit angeschlossenem Steuerobjekt möglich ist, hängt vom Echtzeit¬ 
verhalten des Steuerobjektes ab. Ohne Steuerobjekt ist der Pro¬ 
grammablauf simulierbar, wenn die kausalen Zusammenhänge von 
Eingangs- und Ausgangsgrößen im Steuerobjekt bekannt sind. Sie 
wardan von Hand durch Einstellen der Variablenwerte im Speicher 
der Steuerung, ohne Berücksichtigung des Echtzaitverhaltene, 
nachvollzogen (s. Abschnitt 3.5.) 


3.2.6. Unterbrechungsbetrieb: 


Kommando: "UNT" 

Oer Programmlauf findet mit Steuerobjekt in Echtzeit bis zum 
Erreichen eines Unterbrechungspunktes statt. Die Steuerung geht 
in den passiven Zustand. 

ACHTUNG Jf 

" Bei dieser Betriebsart muß dar Bediener genau übarprüfen, ob 
das Echtzeit verhalten des St euerobjekts ein havariefreies 
Unterbrachen der Programmabarbeitung erlaubt. Oie Ausgänge 
bleiben unverändert, d .h . eingesehe 11ete Antriebe werden nicht 
gestoppt, wenn die Steuerung in den passiven Zustand geht. 

Als Unterbrechungspunkte können zum einen KombinatIonen von Vari¬ 
ablenwerten und zum anderen Symbole aus dem Steuerprogramm ange¬ 
geben werden (s. Abschnitt 3.6.). Wird kein Unterbrechungspunkt 
erreicht , dann ist durch Tastaturbedienung der Programmstop mög¬ 
lich. Oer Programmlauf kann mit und ohre Protokollieren von acht 
wahlfreien Bitverlablen erfolgen. Nach Programmstop steht im 
letzteren Fall die Vorgeschichte dieser Variablenwerte zur Aus¬ 
wertung zur Verfügung. 


a) Programmlauf bis zur Unterbrechungsbelegung: 


Die Unterbrechungsbelegung stellt eine Menge von Variablenwerten 
aus dem gesamten Variablenbereich dar. Sie ist einzugeben (s. 
Abschnitt 3.6.1.). Oanech wird der Programmlauf gestartet. Bai 
jeder EA-Anweisung (nach dem Einlesen und vor dem Ausgaben) wird 
kontrolliert , ob die Unterbrechungsbelegung vorliegt. Ist das der 
Fall, so stoppt der Programmlauf an dieser Stelle (Steuerung 
passiv). Insgesamt sind 14 verschiedene Unterbrechungsbelegungen 
angebbar. Damit sind Unterbrechungen in verschiedenen Programm¬ 
zweigen möglich. 
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b) Pro^rammleuf bis 


z um 


Unterbrechungss^mbol: 


Wenn beim Obersetzen des Steuerprogramms eine Symboldatei erzeugt 
wurde (s. Abschnitt 2), wird sie beim Laden des Steuerprogramms 
(Kommando "LADE“) ebenfalls eingelesen. Die zuletzt eingelesene 
Symboldatei ist für den Unterbrechungsbetrieb gültig. 

Nachdem die gewünschten Symbole eingegeben wurden (s. Abschnitt 
3.6.2.) und das Programm gestartet ist (Steuerung aktiv), wird 
beim Erreichen einer der symbolischen Adressen bei der EA-Anwei- 
sung unterbrochen (Steuerung passiv). Als Unterbrechungssymbole 
sind nur Symbole ;ugelassen, die vor EA-Anweisungen stehen. Dia 
Liste der zulässigen Symbole kann auf dem Bildschirm des PRG 
angezeigt werden. 


3.2.7. Steuern von Variablenwerten einmalij/germanent 


Kommando: "STE" bzw. * STP“ 

Das Steuern von v a riablenwerten ist während des Programmlaufes 
und bei unterbrochenem Programmlauf möglich. Han unterscheidet 
einmalig und permanent gesteuerte Variable. Variablenwerte, die 
unter dem Kommando ”STE M eingegeben worden sind, werden sofort in 
den Variablenspeicher der MRS transferiert und wirken dort nur 
einmalig, d.h. sie werden unter Umständen beim nächsten Zyklus 
über sehr leben (Eingänge durch Aktualisieren bei physischem Ein¬ 
lesen und Ausgänge durch das Anwenderprogramm) • Dagegen bleiben 
die unter dem Kommando M STP“ eingestellten Variablenwerte in der 
Steuerung erhalten. Ihre Aufhebung ist nur durch den Bediener 
möglich (s. Abschnitt 3.4.). 


3j.2.8. Programmstart 


Kommando: "PST" bzw. "PSTL" 

Durch das Kommando "PST" wird das Steuerprogramm ab der Lade¬ 
adresse bzw. der mit dem Kommando "AOR" festgelegten Adresse 
gestartet. Unterbrechungspunkte werden nicht berücksichtigt. 
Falls ein Bildfeld zur dynamischen Variablenanzeige vereinbart 
ist, erfolgt ständig die Anzeige der entsprechenden Variablen¬ 
werte. Der Transfer von Variablenwerten aus dem Abbildspeicher 
der Steuerung in das PRG wird vom PRG immer dann angefordert, 
wenn die Anzeige aufgefrischt ist. Während der Auffrischung ar¬ 
beitet die Steuerung schon weitere Zyklen ab. Der Vorteil dieser 
Verfahrensweise besteht in einer nur unbedeutenden Beeinflussung 
des Echtzeitverha 11ens der Steuerung. Der Nachteil ist, daß nicht 
alle Änderungen der Variablenwerte erfaßt und angezeigt werden. 
Dies kann jedoch zeitgünstiger und exakt durch das Zustandshisto¬ 
gramm ausgewählter Bitvariablen in der Steuerung erfolgen. 

Hit dem Kommando “PSTL" wird zusätzlich zum Programmlauf die 
Protoko11ierfunktion des Betriebssystems der MRS über maximal 8 
Bitvariable aktiviert. Das Histogramm wird im RAM der MZE1 ange¬ 
legt und kann nach jedem Programmstop abgerufen werden. Bei jeder 
EA-Anweisung prüft das Betriebssystem, ob sich eine oder mehrere 
der ausgewählten Variablen geändert haben. Ist das der Fall, wird 
eine Eintragung im Protokoll durchgeführt . Aus der Eintragung 
geht nicht hervor, bei welcher EA-Anweisung sie vorgenommen wurde. 
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Der Programmstop ist durch Betätigung der Taste "0" am PRG mög¬ 
lich. Oie Taste "S" führt in den Bedienzustand STEUERN ohne die 
Programmabarbeitung in der Steuerung zu unterbrechen. Mit "B" 
wird der Bildeditor aufgerufen. 


3.2.9. Zustandshistogramm von Bitvariablen 


Kommando : "LOG** 

Es können bis zu acht Bitvariable eingegeben werden, deren Werte 
beim entsprechend initialisierten Programmstart (PSTL) in der 
Steuerung protoko11iert werden. Das Histogramm enthält die Vor¬ 
geschichte dieser Variablen bis zum Programmstop • Dabei sind 1024 
Eintragungen im Protokoll möglich. Das Protokoll kann von der 
Steuerung ins PRG transferiert und angezeigt werden. 


3.3. Bedienzustand ANZEIGE von Variablenwerten 
Systemzeichen: ANZ+ 

Mit Eintritt in das System wird der gesamte Variablenspeicher der 
Steuerung ins PRG übertragen. Es können nun Variable ausgewählt 
und angezeigt werden. Die Steuerung muB im passiven Zustand sein. 


3.3.1. Kommando var - Eingabe der Variablen 


Unter var ist die Angabe der in MPSS vereinbarten Variablen zu 
verstehen. Erfolgt die Angabe nicht syntaxgemäß (Syntaxbeschrei¬ 
bung siehe Programmieranleitung) , so wird der Fehler mitgeteilt. 
Nach Eingabeabschluß mit "CR" wird der Variablenwert binär, hexa¬ 
dezimal und dezimal in der Kurzform angezeigt (siehe Bild 3). Das 
Anzeigefeld wird bei weiteren Eingaben bis zu maximal 1B Zeilen 
erweitert. Erst danach rollt die gesamte Liste. Auf diese Weise 
bleiben die vorher angezeigten Variablenwerte so lange wie mög¬ 
lich sichtbar . 

==»» MRS-INBETRIEBNAHMESYTEM Vx. y »» ANZEIGE: Variablenwerte =*=» 


E3.1 

E3 

1 

11000110b 

C6h 

198 





EB004 

10100010b 

A2h 

162 

EW0Q4 

: 36514 

E1004 

: -29022 

EB003 

EW3 

11000110b 

C6h 

198 

EW003 

: 41670 

EI003 

: -23866 


ANZ + E3.1 
ANZ+ E3 
ANZ + "CR M 
ANZ+ A 
ANZ* EW3 
ANZ + 

--------STEUERUNG passiv- 


Bild 3: Bildschirmaufteilung im Bedienzustand ANZEIGE 
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3.3.2 . Kommondo_2£?I_I_£^E;®i92_f*®E_y2 c £!l o *!i 0var * Bbie 


Bai ausschließlicher Eingabe von H CR M wird ausgehend von der 
zuletzt angezeigten Variable der Wert der nachfolgenden Byte-. 
Wort- und Integarvariable in der Langform dargestellt (Bild 3), 
Falls die größtmögliche Variablenadresse überschritten wird, 
erfolgt der zyklische Wechsel in den nächsten Variablenbereich in 
der Reihenfolge 

Eingänge-- Ausgänge-- Bit/Wort-Merker-- Wortmerker. 


3.3.3. Kommando * - Anzeige der Vorgängervariable 


Bei Eingabe von A mit anschließendem "CR M wird ausgehend von der 
zuletzt angezeigten Variable der Wert der Vorgänger-Byte-, Wort- 
und Integer variable in der Langform dargestellt. Beim Unter¬ 
schreiten der k leinstmög1ichen Variablenadresse erfolgt der 
Bereichswechsel in der zyklischen Reihenfolge 

Wortmerker-- Bit/Wort-Merker-- Ausgänge-- Eingänge. 


3.3*4. Kommando "I" - Aktualisieren der Eingänge 


Das Kommando "I" bewirkt das physische Einlesen der Eingänge ln 
den Variablenspeicher der MRS und den Transfer des Variafelenspei- 
chers in das PRG. 


3.4. Bedienzustand STEUERN von Variablenwerten 


Wenn aus den Bedienzuständen PROGRAMMSTART. ZYKLUSBETRIEB. UNTER¬ 
BRECHUNGSBETRIEB der Zustand STEUERN angewählt wird. erfolgt die 
Aus sehrif t: 

"Steuern von Variablenwerten einmal'g/persanent E/P ?“ 

Durch Eingabe von H E" bzw. "P" wird der entsprechende Zustand 
ausgewählt. 


3^.4^1. STEUERN einmalig 


Systemzeichen: STE+ 

Die zu beeinflussende Variable ist im MPSS-Format einschließlich 
der gewünschten Wertzuweisung einzugeben. Nach Eingabeabschluß 
mit "CR" wird der Wert sofort in die Steuerung transferiert und 
bei der nächsten EA-Anweisung in den Variablenspeicher eingetra¬ 
gen (Eingänge, Merker nach dem Einlesen der Eingänge und Ausgänge 
vor der Ausgabeoperation). Als Quittung für den Kommandovo1lzug 
erfolgt die Anzeige der gesteuerten Variable in der Langform, 
d .h . als Byte-, Wort- und Integervariable (siehe Bild 4). 

Beispiel: M0.0«1 

E2.7*0 
AW4sFFFFh 
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3.4.2. STEUERN permanent 


Systemzeichen: STP* 


a) Kommando E - Eingabemodus 


Es wird in den Eingabemodus gegangen. Nach Aussehrift des erwei¬ 
terten Systemzeichens 

"STP* EINGABE var/Q/"CR" : _" 

können permanent zu steuernde Variable eingTgeben werden« Als 
Quittung erfolgt die Anzeige als Byte-, Wort- und Integer variable 
im Anzeigefeld. Der Eingabemodus wird mit "Q" verlassen. Erst 
danach werden alle eingebenen Variablen in die Steuerung trans¬ 
feriert und bei der nächsten und allen folgenden EA-Anweisungen 
berück sichtigt. 


b) Kommando L - Löschmodus 


Nach Ausschrift des erweiterten Systemzeichens 

"STP* LOESCHEN var/Q?"CR" : _" 

kann eine permanent gesteuerte Variable wieder zurückgenommen 
werden. Sind alle gewünschten Variablen angegeben, wird mit "0" 
der Löschmodus verlassen. Nach erneuter Bedienung mit "Q” wird 
das System STP* verlassen. Ab diesem Zeitpunkt werden die betref¬ 
fenden Variablen nicht mehr permanent gesteuert. 


MRS-INBETRIEBNAHMESYTEM Vx.y 


ANZEIGE 


M000 .0 : 
E002.7: 
AB004 : 

MB005 : 


1 

0 

11111111b 

11111111b 


FFh 

FFh 


255 

255 


MW004 

MW005 


65535 
. .255 


Veriablenwerte = * = = 


MI004 : -....1 
MI005 : *..255 

sasssM«sssssa»as3B3 


STE* MO.0 b 1 
STE+ E2.7s0 
STE* AW4«FFFFh 
STE* 

--STEUERUNG passiv— 

Bild 4: Bildschirmaufteilung bei Bedienzustand STEUERN einmalig 


c) Kommando LA - Gesamtlöschung 

Das Kommando "LA" veranlaßt das Löschen aller permanent gesteuer¬ 
ten Variablen. Das System STP* wird verlassen. 


d) Kommando "CR" - Anzeige 

Mit "CR" werden alle permanent gesteuerten Variablen im Anzeige- 
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feld aufgelistet. Sind 0 $ mehr alt 18 Variable, so muß durch 
erneute Betätigung von "CR" die Liste abschnittsweise oder mit 
"N" zeilenweise gerollt werden. 


3 , 5 . Bedienzustand ZVKLUSBETRIEB 


Systemzeichen: ZYK+ 

Vor dem Systemeintritt wird geprüft, ob ein Steuerprogramm mit 
dem Kommando LADE in die Steuerung geladen oder mit ADR angewählt 
wurde. Ist dies nicht der Fall, erfolgt die Fehlerausschrift 
"MRS ohne Steuerprogramm oder ohne Startadresse“ . 

Ist ein Programm vorhanden, muß der Bediener auswählon, ob die 
Ein» und/oder Ausgabeoperation von der Steuerung ausgeführt wer¬ 
den soll oder nicht. Oie Bildschirmaufforderung lautet: 

"mit Eingabeoperation J/N ?" bzw. 

"mit Ausgabeoperation J/N ?" 

Danach erscheint das Systemzeichen und das Steuerprogramm kann 
zyklisch abgearbeitet werden. 


3.5.1. Kommando P, "CR" - Z^klusstart 


Zum ersten Programmstart muß zunächst das Kommando P eingegeben 
werden. Danach kann die Abarbeitung eines Zyklusses mit "CR" 
gestartet werden. Beim Erreichen der EA-Anweisung im Steuerpro¬ 
gramm werden die Varlablenwerte ins PR 6 transferiert und entspre¬ 
chend der Bildvereinbarung angezeigt. Der Programmstop erfolgt 
bei dieser zyklischen Abarbeitung immer nach dem Einlesen und vor 
dem Ausgeben. Das bedeutet, daß zum einen vor dar physischen 
Ausgabe bestimmte Variable noch beeinflußt werden können und zum 
anderen vor dem Start des Folgezyk1usses über die Eingangsbele¬ 
gung entschieden werden kann. 

Bei unterdrückter Ein- und/oder Ausgabe läßt sich der Programm¬ 
fortschritt nur durch Steuern von Variablenwerten erreichen 
(Echtzeitverhalten des u.U. angeschlossenen Steuerobjektes beach¬ 
ten). 

Ist der Zyklus gestartet und wird im Steuerprogramm infolge eines 
Programmierfehlers keine EA-Anweisung erreicht, so kann zwar 
durch Tastaturbetätigung am PRG weitergearbeitet werden, die 
Steuerung kann jedoch nur durch ein Rücksetzen wieder gefangen 
werden. Das bedeutet, daß die Kopplung zwischen PRG und NRS neu 
initialisiert werden muß. Dies geschieht durch Rückkehr aus dem 
Testsystem ins übergeordnete Menü "MRS" (Kommando "QUIT" im 
Bedienzustand START) und erneute Anwahl des Testsystems. 

^^Kommando_A - Anzeige von Variablenwerten 


Obergang in das System ANZ+ (s. Abschnitt 3.1.3.) 
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3.5.3. Kommando S - Stauern 


Obergang in das System STE+/STP+ (s. Abschnitt 3.1.4.) 

3.5.4« Komraendo_B_-_Bildeditor 

Obergeng' in das System BIL+ (s. Abschnitt 3.1.7.) 


3.6. Bedienzustand UNTERBRECHUNGSBETRIEB 
Systemzeichen: UNT + 


3.6.1. Kommando V - Unterbrechen bei Variablenwerten 


Systemzeichen: V+ 


°2 Kommando^Enr 

Das Kommando dient zur Eingabe, der mit nr (1..14) angegebenen 
Unterbrechungsbelegung . Es wird die Eingabeaufforderung 

"Unt erbrec hungsbelegung nr : EINGABE var/0/"CR" : 

ausgeschrieben. Alle nun eingegebenen Variablenwerte werden unter 
der Belegungsnummer nr zusammengefaßt. Jede Variable wird nach 
Eingabeabschluß im Anzeigefeld dargestellt. Mit "CR" wird die 
gesamte Unterbrechungsbelegung nr angezeigt. Mit ”0" erfolgt die 
Rückkehr ins System V+. 


b2 Kommando^Lnr 


Das Kommando dient zum Löschen von Variablenwerten aus der Unter- 
brechungsbelegung nr. Oie Eingabeaufforderung lautet: 

"Unterbrechungsbelegung nr: LOESCHEN var/Q/"CR": _" 

Die gewünschte Variable ist einzugeben. Sie ist dann in der 
Belegung nr nicht mehr enthalten. Durch Eingabe von "CR" kann die 
Unterbrechungsbelegung noch einmal angezeigt werden. Mit "Q" wird 
in das System V+ zurückgekehrt . 


c) Kommando Lnr* 


Die Unterbrechungsbelegung nr wird vollständig gelöscht. 


d) Kommando LA 

Es werden alle vorhandenen Unterbrechungsbelegungen gelöscht. 
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e 2 Komfl>ando_2£52 

Wird das Kommando "CR" innerhalb des Eingabe- oder Löschmodus 
gegeben, so erfolgt das Auflisten aller in uer jeweiligen Unter¬ 
brechung sbelegung vorhandenen Variablen. Im System V+ werden di® 
Nummern aller nicht leeren Unterbrechungsbelegungen angezeigt <> 

Beispieli " vorhandene Unterbrechungsbelegungen : 1 2 8 14 " 

f) Kommando A: Übergang in das System ANZ+ (siehe 3.3.) 

g) Kommando $: Übergang in das System STE+/STP+ (siehe 3.4.) 

h) Kommando B: Übergang ln das System BIL+ (s. Abschnitt 3.7.) 


i) Kommando P/P L 


Diese Kommandos dienen zum Programmstart • Zuerst werden alle 
vereinbarten Unterbrechungsbelegungen in die Steuerung übertra¬ 
gen. Danach wird der Programmlauf ohne (P) oder mit (PL) Proto- 
ko llierf unkt ion fortgesetzt. Die Steuerung kontrolliert vor jeder 
physischen Ausgabe (siehe Bild 2), ob eine der Unterbrechungs- 
belegungen erreicht ist. Ist das der Fall, so wird der Programm¬ 
lauf unterbrochen, die Nummer der erreichten Belegung dam PRG 
gemeldet und dem Bediener angezeigt. Während das aktiven Zustan¬ 
des der Steuerung erfolgt die dynamische Anzeige von in BIL+ 
vereinbarter Variablen. Außerdem kann gesteuert und von Hand 
unterbrochen werden. 


3j.6^2_.__Kommando^S_— Unterbrechen bei symbolischen Adressen 


Systemzeichen: S+ 
a2__Kommando £ - Eingabemodus 


Es erscheint folgende Eingabeaufforderung : 

"Unterbrechungssymbol EINGABE symbo1/Q/"CR" : 

Die gewünschten Unterbrechungssymbole sind einzugeben. Ist ein 
Symbol in der Symbolliste des Steuerprogramms nicht vorhanden, 
so erfolgt die Fehlermeldung 

"Unterbrechungssymbo1 existiert nicht". 

Anderenfalls ist es als gültiges Unterbrechungssymbol fixiert und 
wird im Anzeigefeld angezeigt. Mit "Q" wird der Eingabemodus 
verlassen. 
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b) Kommando L - Löschmodus 

Nach dar Ausschrift 

"Unterbrechungssyrvibol LOESCHEN symho I/O/" CR" : 

kann ein bisher vereinbarUnterbrechungssymbo1 gelöscht wer¬ 
den . Mit “0" wird dar Löschmodus verlassen. 


c) Kommando LA 


Oas Kommando LA bewirkt das Löschen aller vereinbarten symboli¬ 
schen Unterbrechungen« 

d) Kommando C: Oie Symbolliste des Steuerprogramms wird angezeigt. 


e) Kommando "CR 
Es werden alle 

f) Kommando A: 

g) Kommando S: 

h) Kommando B: 


vereinbarten Unterbrechungssymbole angezeigt 


Übergang in das System ANZ+ (siehe 3.3.) 


Obergang in das System STE+/STP+ (siehe 3.4.) 


Obergang in das System BIL+ (s. Abschnitt 3.7. 


) 


12 Kommando_P/PL 


Diese Kommandos dienen zum Programmstart • Zusrst werden alle 
vereinbarten Unterbrechungsadressen in die Steuerung übertragen. 
Danach wird der Programmlauf ohne (P) ocer mit (PL) Protokolller- 
funktlon fortgesetzt. Dia Steuerung kontrolliert vor jeder physi¬ 
schen Ausgabe (siehe Bild 2). ob eine der Unterbrechungsadres$in 
erreicht ist. Ist das der Fall, so wird der P'-ogrammleuf unter¬ 
brochen, die Adresse dem PRG gemeldet und das dazugehörige Symbol 
angezeigt. Während des aktiven Zustandes der Steuerung erfolgt 
die dynamische Anzeige von in BIL+ vereinbarter Variablen. Außer¬ 
dem kenn gesteuert und von Hana unterbrochen werden. 


3„7• Bedienzustand BILDEDITOR zur dynamischen Varieblenanzeloe 
S/ emzeiche .i ? BIL + 

Mit dem Bildeditor kann ein An^eigefeld vereinbart werden, in 
welchem Varinblerwerte und Kommentare wahlfrei angeordnet sein 
kennen. Die Varianlerwarte werden während des Pr ogrammlauf s is® 
Zyklus-, Unterbrechungs~ und Echtzeitbetrieb ständig aktuali¬ 
siert. Der Badienablauf für die Eingabe/Änderung des Bildes ist 
Bild 5 iu entnehmen. 
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Bild 5: Eingabeablauf beim Bildeditieren 
























Oie Cursor-Steuerung erfolgt über die numerische Tastatur wie 
folgt : 

4 - eine Stelle nach links 

6 - eine Stelle nach rechts 

8 - eine Zeile nach oben 
2 - eine Zeile nach unten 

7 - acht Zeichen nach links 

9 - acht Zeichen nach rechts 

Beim PR6 700 ist auch die Verwendung dar Cursorstauertasten 
möglich. 


a) Kommando LA: Es werden alle Bildinformationen gelöscht. 


b) Kommando "CR" 


Oas vereinbarte Anzeigefeld wird angezeigt. Die Variablenwerta 
reprüsentieron nicht den aktuellen Stand aus dem Variablenspei- 
cher dar Steuerung. Sie werden nur während des Programmläufs 
aktuelisiert• 


c) Kommando S dateiname 

Mit diesem Kommando werden alle Bildinformationen unter "detei- 
name N auf Diskette abgelegt. 


d) Kommando R dateiname 


Die mit "dateiname" angegebene Bilddatei wird von Diskette 
gelesen und steht zur Anzeige/Änderung zur Verfügung. 

e) Kommando P 

Das Kommando "P" bewirkt das ständige Aktualisieren der Eingänge 
im "BILD", ohne daß ein PC-Programm in der MRS laufen muß. 
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3.8. Bedienzustand LOGIKANALYSE zur Aufnahme von Zustandshisto- 
_ cjrammen von Bitvariablen ___ 

Systemzeichen: LOG+ 

Innerhalb des Bedienzustandes werden die zu protokollierenden 
Bitvariablen vereinbart . 


a l £22222-2-- 


Es wird in den Eingabemodus übergegangen. Nach der Ausschrift des 
erweiterten Systemzeiehens 

"LOG* Eingabe yar/Q: 

können dis gewünschten Bitvariablen eingegeben werden. Falls die 
maximal mögliche Anzahl von acht Bitvariablen überschrittan wird, 
erfolgt eine Fehlerausschrift. Hit "Q" wird der Eingabemodus 
verlassen• 


b) Kommando L 


Es wird in den Löschmodus gegangen. Nach der Ausschrift 

"LOG* LOESCHEN var/Q: 

kann eine vereinbarte Bitvarieble durch Eingabe ihres Namens 
gestrichen werden. Mit "Q" wird der Modus verlassen. 


c) Kommando LA 

Mit diesem Kommando werden alle zu protokollierenden Bitvariablen 
gast riehen. 


d2_Kommendo "CR" 


Oas Kommando bewirkt das Auflisten der vereinbarten Bit variablen• 


•^Kommando C 


Es wird das gesamte Protokoll von der Steuerung ins PRG trans¬ 
feriert und angezeigt. Bei Oberechreiten der Kepazitüt des Anzei¬ 
gefeldes muB mit "CR" das Feld gerollt werden. 
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4« Hilfsprogramm für das Zusammenstellen der Generierdaten für 



Das Betriebssystem der MRS benötigt zur Abarbeitung eines PC- 
Programmes einige Informationen über die speziell vorliegende 
Konfiguration der Steuerung. Diese sind vom Anwender zu generie¬ 
ren (Generierdaten) und auf dem ersten Anwender-EPROM (Generier- 
daten-EPROM = Adresse 2000H) abzulegen. 

Die Generierdaten (einschließlich der Treiberroutinen für die EA- 
Karten) belegen einen bestimmten Bereich dieses EPROMs. Anwender- 
PC-Programme oder andere Anwenderprogramme (Funktionsbausteine. 
Int erruptroutinen) können erst danach beginnen. 

Die Generierdateh haben folgenden Aufbau (Standardannahmen). Zu 
beachten ist, daß bei Adressen der niederwertige Teil im ersten 
und der höherwertige Teil im zweiten Byte stehen muß. 

ADR CODE Bedeutung 


2000 FFFF Prüfsumme des Generierdaten-EPROMs (ab 2002h) 

2002 AA Kennung des Generierdaten-EPROMs 

2003 55 

2004 0028 Startadresse des PC-Programms 

2006 FFFF Adresse der Anwender-NMI-Routihe 

(Bei Nichtexistenz Angabe von OFFFFh) 

Anwender-Interruptadressen SIO 
(Bei Nichtexistenz Angabe von 002Dh) 

2000 2000 IE1 O-l-Flanke 

200A 2D00 IE1 1-0-Flanke 

200 C 2 DOO IE2 O-l-Flanke 

200E 2 DOO IE2 1-0-Flanke 

2010 2DQ0 IE3 O-l-Flanke 

2012 2D00 IE3 1-0-Flanke 

2014 2DOO IE4 O-l-Flanke 

2016 2D00 IE4 1-0-Flanke 

Anwender-Interruptadressen CTC 
(Bei Nichtexistenz Angabe von 002Dh) 

20ie 2 DOO Kanal 0 

201A 2 DOO Kanal 1 

201C 2 DOO Kanal 2 

201E 2 DOO Kanal 3 

Steuerwörter für Anwender-CTC 
(falls nicht genutzt 0303 angeben) 

2020 0303 Kanal 0 

2022 0303 Kanal 1 

2024 0303 Kanal 2 

2026 0303 Kanal 3 

2028 FFFF Adresse für Anwenderinitialisierung von EA-Karten 

(Bei Betriebssystem V2.x: Anfangsadresse ext . RAM) 
Bei Nichtexistenz Angabe von OFFFFh. 
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202A FFFF nicht verwendet ! 

(Bei Betriebssystem V2.x : Länge des 
Bei Nichtexistenz Angabe von OFFFFh 


ex t 


RAM) 


Pr üf summen der EPROMs 

202C FFFF Auswahlwort für Prüfsummenkontrolle 

Dabei"bedeutet BITx » 1 keine Kontrolle 

BITx = 0 Kontrolle 
EPROM 2000 . .2 7FF 
.2 FFF 
. 3 7FF 
. 3F FF 
. 4 7FF 
. 4 FFF 
. 57FF 
.5FFF 
. 6 7F F 
. 6 FF F 
. 77F F 
. 7FFF 
. 87F F 
.3FFF 
. 97F F 

EPROM 9800 . . 9FFF 


B I TO 
B IT 1 
BIT2 
BIT 3 
BIT4 
BIT 5 
BIT6 
BIT7 
BIT8 
BIT9 
BltlO : 
BIT11 : 
BIT 12 : 
BIT 13 : 
BIT14 : 
BIT15: 


EPROM 2800 
EPROM 3000 
EPROM 3800 
EPROM 4000 
EPROM 4800 
EPROM 5000 
EPROM 5800 
EPROM 6000 
EPROM 6800 
EPROM 7000 
EPROM 7800 
EPROM 8000 
EPROM 8800 
EPROM 9000 


202 E 

FFFF 

Pr üf summe 

EPROM 

2800. .2 FFF 

2030 

FFFF 

Prüf summe 

EPROM 

3000 . . 37FF 

2032 

FFFF 

Prüfsumme 

EPROM 

3800 . . 3FFF 

2034 

FFFF 

Pr ü f summe 

EPROM 

4000 . .47FF 

2036 

FFFF 

Prüf summe 

EPROM 

4800 . . 4 FFF 

2038 

FFFF 

Prüf summe 

EPROM 

5000.. .57FF 

203 A 

FFFF 

Prüf summe 

EPROM 

5800 . .5FFF 

203C 

FFFF 

Pr {if summa 

EPROM 

6000 . .67FF 

203E 

FFFF 

Pr üfjjfcumme 

EPROM 

6800..6FFF 

2040 

FFFF 

Prüfsumme 

EPROM 

7000 . . 77FF 

2042 

FFFF 

Prüf summe 

EPROM 

7800 . .7FFF 

2044 

FFFF 

Pr üf summe 

EPROM 

8000 . . 87FF 

2046 

FFFF 

Prüf summe 

EPROM 

8800..8FFF 

2048 

FFFF 

Prüf summe 

EPROM 

9000. . 97Fr 

204 A 

FFFF 

Prüf summe 

EPROM 

9800 . . 9FFF 

20 4 C 

FFFF 

Adresse Anzeigetreiber (be: 


Nicht¬ 


existenz Angabe von OFFFFh) 


ab 204E Tabelle der EA-Kartenbaugruppen 

Aufbeu_der Tabelle; 

Oe EA-Treiber-Routine werden 5 Byte in der Tabelle belegt. 

Anzahl der EA-Kartenbaugruppen vom selben Typ 
Adresse der zugehörigen EA-Treiberroutine 
Anfangsadresse der 1. KBG 

Abgeschlossen wird.die Tabelle mit; 

PF Endekennung der Tabelle 


Byte 1 ; 

2.3: 

4.5: 


ie Generierdaten können prinzipiell vom Anwender eingegeben 
werden, indem er den mit der Steuerung gelieferten EPROM mit den 
•nerierdaten einliest, die gewünschten Daten im DEBUG-Mode 
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(siehe UDOS-Beschreibung) ändert und einen gelöschten EPROM damit 
programmiert (siehe Beschreibung des PRG-Kommandos 'PROM'). Zu 
beachten ist dabei allerdings, daß die beim Programmieren mit 
'PROM' angezeigt e Prüf summe nach einer anderen Prüfvorschrift 
gebildet wird als vom Betriebssystem der MRS verlangt wird. 
Deshalb steht ein Hilfsprogramm (s. Abschnitt 5) zur Verfügung, 
das die Prüf summen -nach dem' gef orderten SDLC-Polynom berechnet. 
Die Kontrolle der Prüf summen durch,das Betriebssystem kann auch 
unterdrückt werden.. Dazu ist das entsprechende Bit im Auswahlwort 
für die Prüfsummenkontrolle zu setzen (ADR 202Ch). Bei freien 
EPROM-St eckp1ät z en muß das entsprechende Bit gesetzt sein. 

Einfacher, vor allem für den ungeübten Anwender, ist die Verwen¬ 
dung des im folgenden beschriebenen Hilf sprogrammes zur Erstel¬ 
lung der Generierdat-en. 


4.2. Hi1fsprogramm zum Erstellen der Generier daten 


4.2.1. Aufruf 


- Betriebssystem UDOS aktivieren, 

- Programm ‘MRS* auf rufen, Menüpunkt 2 wählen. 

Auf dem Bildschirm wird das Generierdatenfeld (Standardannahmen) 
angezeigt. In der unteren Bildhälfte sind alle möglichen Komandos 
aufgeführt. 


4.2.2. Kommandobe schreibting 

Grundsätzlich kann an beliebiger Stelle durch Eingabe von "?“ 
eine Eingabehilfe angefordert werden. Diese wird auf den unteren 
Zeilen angezeigt. Deshalb wird hier nur auf einige grundsätz1iche 
Eigenschaften des Programms hingewiesen. 


Zur Eingabe von bestimmten Generierdaten muß der Cursor in das 
betreffende Feld bewegt werden. Dazu werden i.a. die Cursor¬ 
steuertasten verwendet. Sind diese nicht vorhanden, besteht die 
Möglichkeit, die Steuerzeichen wie folgt einzugeben: 


a H nach links ( A bedeutet hier CONTROL-Taste) 

A I nach rech t s 

a 3 nachi, un t en 

a K nach ;oben. 


Steht der Cursor i.m richtigen Feld, kann die Eingabe der Daten 
erfolgen. 


Die Kommandos haben To lg ende Wirkung: 

A <r. Für die Ge nerierdaten werden die Standardannahmen ein¬ 
gesetzt. Alle EA-Treiber und Anwenderprogramme werden ge¬ 
löscht (OFFh)-. Die DEL-Taste ist beim PRG700 die Taste "FC" . 

L Beim Lesen der 'Generierdaten von Diskette/EPROM werden alle 
bis dahin getätigten Eingaben ungültig. Falls nach dem Ein¬ 
lesen die Generierdaten-Kennung ”AA,55" nicht vorhanden ist, 
wird zur Vermeidung von Fehlern das Standardgenerierdaten¬ 
feld angenommen. 
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S : Beim Schreiben der Generier daten auf Diskette/EPROM werden 
alle Daten und Programmteile bis zum letzten Zeichen un¬ 
gleich QFFh abgespeichert. 

P : Für jeden einzelnen EPROM werden aus allen Dateien. die dem 
Adreßbereich des EPROMs ent sprechenden Daten gelesen und in 
einen 2-kbyte-großen Pufferbereich geschrieben. Dann erst 
wird die Prüf summe nach dem SDLC-Polynom berechnet . Pro¬ 
grammteile. die im Bereich des Generierdaten-EPROMe liegen, 
werden beim Kommando "S H mit auf EPROM bzw. Diskette über- 
nomme n . 

A 0 : im DEBUG-Mode können Änderungen im Generierdatenfe1d vorge¬ 
nommen werden. die nicht vom Hilfsprogramm unterstützt wer¬ 
den. Beispielsweise kann so die Adresse einer Routine zur 
Anwender-Initialisierung von EA-Karten eingetragen werden. 

4.2.3« Zur Verwendung des Anzeigetreibers 

Des Betrlebssystem kann bestimmte Diagnosefehlernummern auf eine 
Anzeigeeinheit ausgeben, wenn sie vom Bediener an die Parallel¬ 
schnittstelle der MZE1 angeschlossen wird (siehe Beschreibung 
Betriebssystem). Die Einsprungadresse in die zur Anzeigeeinheit 
gehörenden Treiberroutine muß ins Generierdetenfeld eingetragen 
werden • 


4.2.4. EA-Treiber-Generierung 

Für die vom VEB Numerik gelieferten Kartentypan stehen die 
folgenden Treiberprogramme zur Verfügung: 

MEA1. MPEA1, MPEA1.1. MPE32, MPE32.1, NPATB. EXTRAM 

Für die EA-Karte MPAK8 ist die Treiberrout ine MPAT8 zu verwenden. 
Daraus folgt. daß die Karten MPAT8 und MPAK8 wie Karten des 
selben Typs zu behandeln sind. Das heißt, daß bei der Eingabe der 
Anzahl MPAT8 die Summe aus der Zahl der Karten MPAT8 und MPAK8 
einzugeben ist. Ebenfalls müssen die Karten MPAT8 und MPAK8 einen 
zusammenhängenden Adreßbereich ab der Adresse 30H belegen (siehe 
Projektierungsvorschrift) . 

Die Treiber MPEAl.i und MPE^^.l sind Trelberroutinen für die 
Karten MPEA1 und MPE32 ohne Oiagnose der Eingänge. 

Für den Anwender besteht die Möglichkeit, auch eigene EA-Treiber 
mit diesem Generierdatenerstellungsprogramm zu erfassen. Bedin¬ 
gung für diese Treiber ist die volle Verschieblichkeit (keine 
absoluten Sprungadressen) und die Einhaltung der Schnittstellen 
zum Betriebssytem der MRS (siehe Beschreibung Betriebssystem). 

Bei den Obergabeparametern an die Treiber bei Karten mit 1-0- 
Adressierung (MPEA1, MPE32, MPAT8, MPAK8) steht die Portadreese 
der Karte im Register H, während im Register L verschlüsselt ist, 
welche Operation durchgeführt werden soll. Debei bedeutet: 

BIT 7,L BIT 6.L 


1 Diagnose d. Ausgänge (mit Verbraucher¬ 
spannung ) 

0 Diagnose d. Eingänge (ohne Verbraucher¬ 

spannung) und Initialisierung 
0 Ausgabe 

1 Eingabe 
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Die Eingabe der physischen Adresse wird nur verlangt, wenn ein 
vom Anwender programmierter Treiber eingebunden werden soll. Bei 
den Treibern vom VEB NKM werden die Standardadressen (siehe 
Bildschirmausschrift) vom Programm selbst eingetragen. Bei Ein¬ 
gabe von hexadezimalen Werten ist hinter der Adresse ein "H" 
einzugeben, z.B. “40H" . 

Bei Verwendung der Treiber vom VEB NKM wird auf dem Bildschirm 
die Zuordnung des Abbildspeichers (MPSS-Mnemonik) zu den gene¬ 
rierten EA-Karten angezeigt. Werden andere Treibernamen eingege¬ 
ben, so wird diese Anzeige unterdrückt, da von diesen EA-Kerten 
die Anzahl der Ein-/Ausgänge nicht bekennt ist. Wird ein Treiber¬ 
name zweimal angegeben, wird die erste Eingabe durch die zweite 
ersetzt (Korrekturmöglichkeit ) . 

Auf dem Bildschirm wird der erste, für Anwenderprogramme freie, 
Speicherplatz angezeigt. 

Falls die angezeigte Zuordnung des AbbildSpeichers noch einmal 
geändert werden soll, ist die Frage "Soll die Reihenfolge der EA- 
Treiber geändert werden ?" mit "3" zu beantworten. Die Reihenfol¬ 
ge der EA-Treiber auf dem Generierdaten-EPROM bestimmt die Auf¬ 
teilung des Abbildspeichers. 

Soll externer RAM während der Einschaltdiagnose diagnostiziert 
werden, muB der Treiber EXTRAM mit auf den Generierdaten-EPROM 
gebrecht werden. Dabei sind die Anzahl kByte und die Anfangs¬ 
adresse des RAM anzugeben. Oie Beschreibung der RAM-Diagnose 
einschließlich der Fehlernummern ist in der Betriebssystemdoku- 
mentation enthalten. 


4.2.5. Bemerkungen zum NULL-Treiber 

Der NULL-Treiber wird vom Generierdatenerstellungsprogramm auto¬ 
matisch als erster Treiber in die EA-Tabelle eingetragen. Er 
realisiert das Rücksetzen aller EA-Kerten vom VEB NKM, sowie die 
Ausgangsdiagnose (Bit 7,L*1 und Bit 6,L*1) bei zugeschalteter 
Verbraucher Spannung . 

Dadurch werden die EA-Treiber grundsätzlich zweimal angesprungen, 
zuerst bei zugeschalteter VerbraucherSpannung und danach noch 
einmal bei abgeschalteter Spannung. Im ersten Fall erfolgt die 
Ausgangsdiagnose , im zweiten die Eingangsdiagnose. Wobei zu 
beachten ist, daß beim ersten auf tretenden Fehler die Diagnose 
abgebrochen wird (Verbraucherspannung AUS). 

Fehlt der NULL-Treiber wird lediglich die Eingangsdiagnose mit 
abgeschalteter Verbraucher Spannung durchgeführt (Bit 7,L«1 und 
Bit 6,L*0). 


4.2.6. Anwenderlnitialisierung von EA-Karten 

Speziell bei Verwendung von zusätzlichen EA-Karten kann es erfor¬ 
derlich sein, eine spezielle Initialisierung durchzufOhren• Bei¬ 
spielsweise, falls die Karte vor dem ersten Ansprachen mit zuge¬ 
schalteter Verbraucher Spannung softwaremäßig rückgesetzt werden 
muß , 

Deshalb besteht die Möglichkeit im Generierdatenfeld die Adresse 
einer Routine anzugeben, welche der NULL-Treiber bei abgeschalte¬ 
ter Spannung anspringt. Die Eingabe der Adresse wird nicht unter- 
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stutzt. Sie ist vom Bediener im DEBUG-Mode einzutragen (Adresse 
2028H) . Oie Routine muß mit dem Assembler-Befehl -RET“ enden. 
Durch Setzen des Carry-Flags kann die weitere EA-Diagnose abge¬ 
brochen werden. Ansonsten ist vor dem Rücksprung zum NULL-Treiber 
das CY-Flag zu löschen. Die Initia1islerungs-Routine kann mit dem 
hier beschriebenen Hilfsprogramm mittels des Kommandos “P“ auf 
den Generierdaten-EPROM gebracht werden. 


4.2.7. Programmieren des Generierdaten-EPROMs 

Im Generierdatenerstellungsprogramm ist der Modul zur Program¬ 
mierung des U2716 enthalten. Zusätzlich zum bekannten .EPROM- 
Programmer des PRG 700 ist es möglich, begrenzte Bereiche des 
EPROMs zu programmieren. Dazu sind folgende Eingaben notwendig: 

- “Speicheradresse = "Anf angsedresse des Bereiches bezüglich 
des . EPROMs, d.h. die Adresse muß zwischen 0000H und 07FFH 
liegen. Bei Eingabe von M CR“ wird 0000H angenommen. 

- “Anzahl Bytes * Länge des Bereiches («ax. 800H) . Bei 

Eingabe von “CR“ wird 800H angenommen. 

Nach der Eingabe der Bereichslänge wird eine Löschkontrolle des 
EPROMs durchgeführt . Danach kann programmiert , abgebrochen oder 
in den UOOS-Oebugger verzweigt werden. Im Debugger können nach 
Änderungen im Programmierbereich vorgenommen werden. Die Lage des 
Programmierbereiches im RAM wird auf dem Bildschirm engezeigt. 

Bei der EPROM-Programmierung selbst werden nur Bytes ungleich 
OFFh auch wirklich programmiert . Dadurch verkürzt' eich die Pro¬ 
grammierzeit bei nur gering gefülltem EPROM. 

Es sei hier darauf hingewiesen, daß bei der Programmierung des 
EPROMs 2716 mit dem PRG700-Kommando 'PROM* mehrere Programme 
nacheinander auf den Schaltkreis geschrieben werden können (Ober¬ 
programmier ung) . 


4.2.8. Generlerdaten für Betriebssystem Version 2.x 

Grund sät z 1 ic4i kann das vorliegende Hilf sprogramm auch zur 
Generierdatenerstellung für das Betrie j ssystem V2.x verwendet 
werden. Folgendes lat dabei zu beachten: 

- Die Generierdetenkennung braucht nicht verändert zu werden, da 
eie vom Betriebssystem V2.x nicht geprüft wird. 

- Die Angaben zur Diagnose des externen RAMs sind im DEBUG-Mode 
einzutragen (AOR 2028h/202Ah). 

- Von den EA-Treibern darf nur der MEAl-Treiber verwendet werden. 
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Prüfsummenberechnunq von EPROMs 


Zur Berechnung der Prüfsumme eines EPROMs (Typ 27j.6) nach dem 
SDLC-Polynom steht ein Hilfsprogremm zur Verfügung^, 

Auf ruf £ MRS 

Das Test- und Inbetriebnahmesystem der MRS meldet eich auf dem 
Bildschirm mit dem Hauptmenü (s. Abschnitt 3.1.). Nach der Ein¬ 
gabe der gewünschten Menünummer erfolgt die Aufforderung zur 
Eingabe der unteren und oberen Grenze des zu prüfenden EPROM- 
Speicherbcreich$, Dabei ist unabhängig vom Steckplatz des zu 
prüfenden EPROM die kleinste Adresse 0000h und die höchste 07FFh. 
Diese Grenzwerte werden automatisch angenommen, wenn die Eingabe- 
auf f or der ungen nur mit der Abschlußtaste (CR) quittiert werden, 

Beispiel für die Kontrolle der Prüfsumme des Generierdaten- 
EPROMs: 

1, EPROM in die Schwenkhebelfassung am PRG stecken, 

2, Diskette mit Programm MRS einlegen. 

3, Aufruf: MRS 

4, Eingabe: £ 

5, Eingabe der unteren Grenze: £ (Die Prüfsumme des Gene- 

rierdeten-EPROMs ist ab der Adresse 0002h zu bilden I) 

6, Eingabe der oberen Grenze: "£R“ (Abschlußtaste entspricht 
der Adresse 07FFh) 

7, Anzeige der Prüfsumme 

8, Rückkehr zum Hauptmenü mit "£* 
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